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Neste trabalho é apresentado o desenvolvimento de um sistema de posicionamento dinâmi-
co para uma pequena embarcação baseado em controle a estrutura variável com reali-
mentação por visão computacional. Foram investigadas, na literatura, diversas técnicas
desenvolvidas e escolheu-se o controle a estrutura variável devido, principalmente, ao
modo de acionamento dos propulsores presentes no barco utilizado para os experimen-
tos. Somando-se a isto, foi considerada importante a robustez que a técnica de controle
escolhida apresenta, pois o modelo utilizado conta com incerteza em sua dinâmica. É
apresentado ainda o projeto da superf́ıcie de deslizamento para realizar o controle a es-
trutura variável. Como instrumento de medição optou-se por utilizar técnicas de visão
computacional em imagens capturadas a partir de uma webcam. A escolha por este tipo
de sistema deve-se à alta precisão das medições aliada ao seu baixo custo. São apre-
sentadas simulações e experimentos com controle a estrutura variável em tempo discreto
utilizando a integral do erro da posição visando eliminar o erro em regime. Para realizar
o controle que demanda o estado completo, são comparados quatro estimadores de estado
realizados em tempo discreto: derivador aproximado; observador assintótico com uma
frequência de amostragem igual a da câmera; observador assintótico com uma frequência
de amostragem maior que a da câmera; e filtro de Kalman.
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