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-o objetivo fundamental de nosso estudo e o de pes-
quisar na ãrea da Teoria e Aplicação de Controle,particular­
mente apreender o atual estado da arte na Rob6tica. 

O tema que apresentamos constitue-se num t6pico do 

estudo de mêtodos de controle em sistemas muiltivariãveis.Um 

rob6 ê um sistema mecânico multivariãvel ,altamente acoplado, 
com fortes não-linearidades,projetado para realizar determin~ 
dds tarefas. 

Utilizãndo-se realimentação por estados-e em nosso 
caso,assumindo-se um sistema multivariãvel linear-as têcnicas 
fundamentais são:Pole Placement(Alocação de Polos) ,Controle 

Otimo (LQG-LTR) e Eigenstructure Assignement(Alocação de polos 
e Autovetores). 

Nesta apresentação faz-se uma introdução ao mêtodo 
de Alocação de Pelos. 
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