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RESUMO

MOTIVAGAO: Rastreamento de trajetoria é uma questdo de importancia préatica para manobramento
de veiculos maritimos e posicionamento dindmico em muitas operagdes em campos de petroleo
offshore, tais como perfuracédo e instalagdo de equipamentos submarinos.

OBJETIVO: Neste trabalho, uma abordagem baseada na planejabilidade do sistema é proposta para o
projeto de um controlador de rastreamento de trajetoria para um modelo ndo-linear subatuado de um
navio de superficie. As trajetérias em malha aberta sdo planejadas de uma maneira off-line explorando
o carater Liouvillian do modelo. A linearizagcdo Jacobiana do sistema em torno das trajetorias
nominais permite obter uma lei de controle incremental em malha fechada que, adicionada ao controle
nominal obtido na etapa de planejamento de trajetoria, resulta no controlador final que garante uma
estabilizagdo do erro de rastreamento de trajetdria.

APLICACAO NA INDUSTRIA DO PETROLEO: Operacdes relacionadas ao lancamento de linhas
submarinas ja esta sendo realizado por mais de um veiculo maritimo, o que acaba acarretando um alto
nivel de coordenacédo entre essas unidades. A abordagem de controle de trajetdria proposta facilita o
planejamento prévio das trajetérias de cada uma devido a caracteristicas intrinsecas do modelo e,
através da correcdo em malha fechada em tempo real, garante que as unidades se mantenham dentro
de um limite maximo de tal forma a assegurar niveis satisfatorio de seguranga exigidos nesses tipos de
operacoes.

RESULTADOS OBTIDOS: Simulacoes numéricas foram realizadas para avaliar a performance do
controlador de rastreamento para um modelo de navio de superficie a partir condigdes iniciais
arbitrarias. A robustez do controlador foi avaliada em casos quando o sistema esta sujeito a
perturbacdes externas do ambiente. As trajetérias de referéncia foram escolhidas com respeito ao eixo
fixo da Terra.

APDIO:

& ::ﬁ‘;.

nBRE

7° PDI ALOMJDEEEIERA B FLVEN w b
it i Sl PETEGLED % w2

EGLS



