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O controle de sistemas reais pode ser afetado por efeitos ndo-lineares inerentes a estes sistemas.
Quando estes efeitos ndo-lineares tornam-se significativos na dindmica do sistema, os métodos de
controle linear mostram-se limitados para se alcangar uma performance desejada. E neste contexto
que se inserem os métodos de controle ndo-linear, em destaque o método de “feedback
linearization” cuja metodologia é tratada neste projeto de pesquisa. O método de “feedback
linearization” consiste de técnicas de manipulagdo matematica que permitem transformar um
modelo original de um sistema n&o-linear em um sistema linear e possibilitar o uso das técnicas de
controle linear, mais usuais e conhecidas, no projeto do controlador. O método foi aplicado em
sistemas massa-mola-amortecedor com um e dois graus de liberdade. Analisou-se o efeito de nao-
linearidades decorrentes de rigidez cubica de molas, atrito de Coulomb e folga mecénica. Para
sistematizar a aplicagdo do método, foram desenvolvidas rotinas computacionais simbdlicas com o
auxilio do aplicativo MATLAB. Confrontando-se os resultados obtidos com os resultados de

simulagbes computacionais, pdde-se comprovar a eficiéncia do método e a sua generalidade.
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