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RUDIMENTOS DA TEORIA DE CONTROLE DE SISTEMAS MECANICOS

Victor Hugo Macedo da Silva (Bolsista PIBIC/CNPqg) e Prof. Dr. Ricardo Antonio Mosna
(Orientador), Instituto de Matematica, Estatistica e Computacgéo Cientifica - IMECC, UNICAMP

A formulag&o de técnicas de controle de sistemas mecénicos via geometria diferencial tem tido
cada vez mais espaco na literatura, tanto em matematica quanto em engenharia e fisica. Tais
técnicas exploram sistematicamente as simetrias do sistema, o que frequentemente constitui-se
em um atalho para se chegar a suas propriedades essenciais, isto €, aquelas associadas a sua
estrutura mais fundamental. Tais desenvolvimentos tém servido de motivagdo para varios
desdobramentos em geometria diferencial e tem resultado em varias aplicacdes
interdisciplinares, particularmente na teoria do controle e suas ramificacbes, sistemas de
locomocdo, robdética, controle de satélites etc. O objetivo deste projeto de iniciagdo cientifica foi
introduzir o aluno a esta area de pesquisa em um nivel compativel com sua formagdo. No
decorrer do projeto, fez-se um estudo das ferramentas matematicas apropriadas para se lidar
com sistemas mecénicos com vinculos holonémicos e n&o-holondmicos no contexto de
geometria diferencial aplicada. O projeto no entanto foi interrompido ap6és 5 meses de seu
inicio uma vez que o aluno teve o mérito de ser selecionado para o programa de duplo diploma

com a Ecole Polytechnique, Paris.
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