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RESUMO

Manobras orbitais envolvendo grandes angulos e com grau de apontamento fino como
redirecionamento rapido de satélites, telescopios e acionamento de bragos mecanicos,
possuem dindmicas altamente ndo lineares. O emprego de técnica de controle linear no
projeto do Sistema de Controle de Atitude (SCA) de sistemas espaciais pode produzir
controladores com baixo desempenho. Portanto, a fim de aumentar a confiabilidade, o
desempenho e robustez do SCA ¢ necessario empregar técnicas de controles nao lineares. Por
outro lado, a validacdo experimental de novos equipamentos e/ou técnicas de controle nao-
lineares € o caminho a ser seguido para se testar o SCA projetado antes que este seja colocado
em orbita. O Departamento de Mecanica Espacial e Controle (DMC) do INPE esta
construindo um Laboratorio de Simulagdo a fim de fornecer as condigdes necessarias para
projetar e testar SCA de satélites. A montagem de um simulador com trés graus de liberdade
capaz de acomodar varios componentes como sensores, atuadores, computadores e suas
respectivas interfaces ¢ um dos principais objetivos deste laboratorio. Satélites com dinamica
de atitude em trés eixos resulta em planta altamente ndo-linear exigindo o emprego de
técnicas de controle que leve em consideragdo tais ndo-linearidades. Neste trabalho utiliza-se
o método SDRE (State Dependent Riccati Equation) para projetar um SCA para um
simulador de satélites em 3 D com dinamica ndo-linear semelhante ao simulador da DMC. O
método SDRE ¢ uma técnica de controle 6timo nao linear que sintetiza uma lei de controle de
realimentacdo que ¢ funcio do estado. O método lineariza o sistema em torno de um ponto, de
tal forma que € possivel utilizar o mesmo procedimento do método LQR (Linear Quadratic
Regulator). Através de um modelo desenvolvido no matlab/simulink foi possivel projetar um
controlador SDRE e demonstrar seu melhor desempenho comparativamente com
controladores lineares convencionais como PD e LQR. Através de simulagdes demonstrou-se
a robustez do controlador SDRE ao realizar manobras de atitude de grandes angulos aqui
representada pela planta do simulador com 3 graus de liberdade.
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