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1 Introducao

O mapa padrao generalizado descreve a dindmica de um sistema mecanico conhecido
como rotor pulsado (ou quicado). O principal interesse em estudar o mapa padrao estd
relacionado a riqueza dinamica apresentada em seu espaco de fases e ao fato de que sua
dinamica pode representar fendomenos encontrados em outros sistemas fisicos. As equagoes
de movimento do rotor imediatamente apds a aplicacao do forcante impulsivo sao dadas
por:

pr+1 = (1 — v)p + fosin(y) (1)
Ok+1 = Ok + pry1 (mod27),

onde # e p sao, respectivamente, a posicdo angular e o momento linear e o parametro
fo = 0 corresponde & amplitude do forgante. O parametro v € [0,1] corresponde &
dissipacao devido ao atrito. Quando v = 0 nao ha dissipacao e o mapa é conservativo,
caso contrario o mapa é dissipativo.

Este modelo matematico é um exemplo de sistema nao-linear que apresenta compor-
tamento caotico, isto é, uma pequena mudanca nas condigoes iniciais gera solugoes que
divergem exponencialmente ao longo do tempo [1,5]. Devido & essa dependéncia critica
das condigbes iniciais, e devido ao fato de que, em geral, sistemas experimentais nunca
sao perfeitamente determinados, a evolugao das solugoes desses sistemas é imprevisivel a
longo prazo. De fato, as trajetérias emergentes da condicao inicial tedrica e da real (ex-
perimental) divergem exponencialmente com decorrer do tempo, de modo que o erro na
previsao, isto é, a distancia entre previsao e trajetorias reais, cresce exponencialmente no
tempo, até que a trajetéria do sistema fisico é completamente diferente da prevista. Por
muitos anos, esta caracteristica tornou o caos uma caracteristica indesejavel em sistemas
com aplicages em engenharia, e, portanto, algo a ser fortemente evitado [3].
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2 Controle de Caos

Assim, surgiu a ideia de controle de caos. Uma das primeiras técnicas utilizadas para
obter a supressao da dinamica caética é conhecida como método de controle OGY (Ott,
Grebogi e Yorke). A ideia por trés deste método é que o caos pode, de fato, ser desejavel
em situagOes experimentais e praticas, ja que pode ser controlado usando-se pequenas
perturbacoes em algun parametro acessivel ou em alguma varidavel dinamica do sistema,
levando o sistema a um estado periédico [4].

A ideia embutida no procedimento de controle cadtico é que quando uma trajetoria
cadtica se aproxima de uma érbita periddica instavel desejada dentro do atrator cadtico,
aplicam-se pequenas perturbacoes que movem a trajetoria para a vizinhanca da érbita
periddica desejada e mantém a trajetoria préxima dessa solugao periddica enquanto o
controle estiver ativo. Dessa forma, estabiliza-se a dinamica, produzindo uma série de
estados dinamicos desejados [2].

Neste trabalho realizamos um estudo da aplicacdo do método de controle OGY ao
mapa padrao generalizado, para obter diferentes estados assintéticos periddicos.
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