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O desenvolvimento de técnicas de controle ndo linear de sistemas roboticos se baseia
principalmente na Teoria de Lyapunov, utilizada para o estudo da estabilidade de sistemas de
equacbes diferenciais ordinarias. Para o controle de trajetérias de um robd movel de tracédo
diferencial, cujas rodas sofrem deslizamento longitudinal, existe uma lei de controle néo linear
adaptativa capaz de rejeitar o deslizamento. No entanto, essa lei ndo leva em consideracdo o
deslizamento lateral do robd. O objetivo desta iniciacdo cientifica é realizar um estudo da
estabilidade do rob6é controlado por essa lei adaptativa quando as rodas sofrem,
adicionalmente, deslizamento lateral. Nesse sentido, sdo realizados estudos tedricos e
simulagbes numéricas. Teoricamente, o deslizamento lateral é tratado como um termo de
perturbacdo na dindmica do erro de postura do robd, assim, para a andlise de estabilidade sdo
utilizados certos teoremas ligados a teoria de Lyapunov para sistemas nao lineares
perturbados. Conclusbes parciais provam que, quando o robd esta sujeito a deslizamentos
laterais e longitudinais, o erro de postura do sistema controlado € finalmente uniformemente
limitado por um limitante proporcional ao maximo parametro de deslizamento lateral.

Simulac¢des numéricas, feitas em Matlab, evidenciam a magnitude dos limites da teoria.
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