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Nesta dissertacdo sdo propostas estratégias de controle para a irrigagao
de precisdo. Os objetivos sao desenvolver, analisar e testar métodos para
controlar automaticamente o conteudo de agua no solo. O controle por modo
deslizante (SMC) é aplicado para regular o conteudo de agua no solo de forma
robusta, a incertezas paramétricas e perturbagdes. A dinamica da infiltracdo da
agua em meio poroso (solo) € modelada pela equagao de Richards, que € uma
equacao diferencial parcial (EDP) parabdlica nao-linear. Dois objetivos de
controle sdo considerados: o controle da umidade média numa camada proxima
a superficie e o controle do conteudo de agua em uma profundidade especificada
no solo. Para isso, estratégias SMC séo propostas, destacando-se o0 uso de um
controlador com ag¢des proporcional e integral conectado em cascata para o caso
de sensor e atuador ndo colocados. Os resultados de simulagcdes indicam o bom
desempenho desses sistemas de controle e a rejeigado de perturbagdes causadas
pela evaporagao da agua ou chuva.
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