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Esta Dissertacao aborda o problema de controle de uma embarcacao maritima de
superficie considerando-se o posicionamento dinamico da mesma com rastreamento de
trajetoria predeterminada sujeita a perturbacoes ambientais desconhecidas. O modelo
dinamico do sistema e suas propriedades sao desenvolvidos para permitir o projeto do
controle. Como a dinamica da embarcacgao é nao-linear, foi implementado um controle
de linearizacao por realimentacao para o cancelamento das nao-linearidades e facilitar a
aplicacao dos controladores. Foram considerados quatro tipos de controles para o rastre-
amento de trajetoria. O primeiro controlador considerado foi o Proporcional-Derivativo
(PD), por ser um controlador muito utilizado e de facil implementagao. O segundo con-
trolador considerado foi o controlador Proporcional-Integral-Derivativo (PID) que, assim
como o PD, é de facil implementacao e conta com uma acao integral para mitigar o
erro residual que se apresenta no controlador PD. O terceiro controlador considerado é
uma variacdo do Controlador por Modo Deslizante (SMC). A vantagem em rela¢ao aos
outros controladores apresentados anteriormente é que o controle por modo deslizante é
superior em relacao a rejeicao de perturbacgoes, robustez a variagao de parametros e tem
uma implementagao simples. Foi implementado o SMC Vetorial Unitario (UVC) que é
conveniente para sistemas multivariaveis como é o caso analisado. A dificuldade deste
controle é a necessidade do conhecimento de um majorante da perturbacao ou estipula-la
de forma conservadora no projeto do controle. O quarto controlador e contribuicao desta
Dissertagao, é o Controle por Modos Deslizantes Adaptativo (SMC Adaptativo). Este
realiza o rastreamento de trajetoria da embarcagao sem a necessidade de conhecimento da
amplitude das perturbacoes ambientais, onde ha adaptacao a partir do controle equivalente
utilizando um filtro de média que estima as perturbagoes a partir de componentes de
baixa frequéncia do sinal de controle. Em seguida sao feitas simulacoes das perturbagoes e

dos controladores para o rastreamento de trajetéria apresentados nesta Dissertacao para



possibilitar sua comparacao.
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