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Resumo. Controle por modo deslizante é uma técnica de controle ndo-linear robusto a incertezas e distiirbios externos.
Na sua forma convencional, esse método pode induzir a ocorréncia de chattering nos estados do sistema e no sinal de
controle. Uma das formas de reduzir esse fendomeno é utilizar um controle de modo deslizante de ordem superior, tal
como o Super-Twisting. No procedimento cldssico do projeto desses controladores é preciso dispor do modelo do sistema,
entretanto, muitas vezes o modelo ndo estd disponivel e mesmo quando estd, ele pode ser complexo, incerto ou ter
variagdes nos seus pardmetros ao longo do tempo. Uma abordagem possivel é realizar um controle sem modelo. Por isso,
esse trabalho se propds a aplicar um controle sem modelo em um manipulador robético planar serial utilizando controle
por modo deslizante com técnicas de redugdo de chattering. Os resultados simulados no ambiente MATLAB/Simulink
mostraram que foi possivel aplicar um controle sem modelo ao manipulador, mesmo que haja um distiirbio no sinal de
controle, tendo um bom desempenho em seguir uma trajetoria pré-definida.
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