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Cameras estabilizadas sdo utilizadas em diversas aplicacdes, como em Veiculos Aéreos
nao Tripulados (VANT) e robds mdveis, com o objetivo de manter a imagem fixa em um de-
terminado ponto, mesmo na presenca de movimentos. Para essa finalidade sao empregadas
estratégias de controle a fim de manter essa estabilizacdo. Neste trabalho é apresentado uma
extensao do Controle Adaptativo Binadrio por Modelo de Referéncia (BMRAC) para sistemas
multivaridveis incertos e com grau relativo arbitrarios e nao-uniformes, usando realimentacao
de saida. O BMRAC se apresenta como uma alternativa adaptativa-robusta com bom desempe-
nho transitério, estrutura multivaridvel adequada para trabalhar com desequilibrios mecanicos e
sistemas incertos. A estratégia faz uso de um diferenciador recentemente proposto, com ganhos
dinamicos baseado em modos deslizantes de ordem superior (HOSM) com ganhos dindmicos.
Igualmente € apresentada uma segunda estratégia que consiste na aplicagao do Controle Veto-
rial Unitario (UVC) multivaridvel, também empregando o diferenciador com ganhos dindmicos.
Serdo apresentadas simulagdes tanto para gimbal de dois e trés graus de liberdade, a primeira
com dados obtidos de um veiculo num terreno irregular e a segunda de dados adquiridos de um

VANT em voo autdbnomo.
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