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 Os robôs são utilizados largamente na engenharia de modo a cumprir funções diversas 
como montagem de equipamentos manipulação de materiais etc. Tais funções exigem certo grau de 
precisão e controle. Para que tal grau de precisão seja atingido é necessário utilizar formas de 
controle de modo que o sistema se estabilize. 

        Este trabalho se refere a técnicas de controle aplicadas a manipuladores. Propõe-se 
estabelecer a ação de controle de um manipulador (robô) utilizando duas alternativas: 

       Controlador PID e o controlador regulador linear quadrático (LQR), que tem como objetivo 
otimizar os sistemas de controle que engloba uma seleção de índices de desempenho e de um 
projeto que fornece o sistema de controle ótimo dentro de limites impostos por condições limitantes 
de ordem física, sendo este mais robusto que o anterior. 

 
      Metodologia: Foram  feitas a modelagem matemática e simulação da ação de controle do 

seguinte manipulador, que é o sistema a ser controlado de acordo com a figura: 
 

 
      O controlador PID é a junção de três ações de controle, proporcional, integral e derivativa. 

Essas três ações podem ser representadas por: 
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Modelo do Manipulador 



      Considerando o problema de controle ótimo baseado em índices de desempenho quadráticos 
fica  determinada a lei de controle, isto é, determinar o vetor de controle ótimo u(t) para um sistema 
descrito por 

&x = Ax + Bu  
e o índice de desempenho dado por: 
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Resultados e Conclusões: No que diz respeito aos métodos de controle utilizados, ficou 
evidente que o controlador LQR tem um melhor desempenho do que o PID. Constatando-se 
também que o número de oscilações, bem como, as amplitudes do deslocamento angular é menor 
para o controlador LQR. Desta forma, com os resultados obtidos, o sistema adquire a estabilidade, 
em tempos aproximadamente iguais, porém, com menos oscilações e menos amplitudes. 
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