RESUMO

MOREIRA, Marcelo Luiz de Carvalho Moura. Controlador Adaptativo Backstepping
baseado em Diferenciadores Globais com Ganhos Dinamicos. 50f. Dissertacao (Mestrado
em Engenharia Eletronica) - Faculdade de Engenharia, Universidade do Estado do Rio de

Janeiro (UERJ), Rio de Janeiro, 2019.

A presente dissertagao propoe a aplicacao do diferenciador global baseado em mo-
dos deslizantes de ordem superior (Higher-Order Sliding Mode - HOSM) com ganhos
dinamicos no controle adaptativo backstepping para sistemas incertos nao lineares do tipo
strict-feedback. O uso deste tipo de diferenciador na lei de controle do sistema em ma-
lha fechada permite que o mesmo seja globalmente uniformemente estavel para quaisquer
condigoes iniciais, ja que trata-se de um diferenciador exato com ganho dinamico. Além
disto prova-se o rastreamento de saida assintotico. Para ilustrar o novo Teorema pro-
posto o novo controlador é aplicado em um sistema wing-rock de terceira ordem com a
comparacao entre os diferenciadores linear, HOSM com ganho fixo e HOSM com ganho
dinamico. Sao analisados o estado, o sinal de controle, o plano de fase e o ganho entre os

diferenciadores.
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