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As soluções invariantes de sistema caóticos são de particular importância no estudo da dinâmica
desses sistemas, visto que essas estruturas organizam as demais soluções no espaço de fase. Espe-
cificamente, as variedades invariantes determinam canais de transporte em meio a regiões caóticas
[1, 2] e desempenham um papel importante nos mecanismos necessários ao controle caos [3, 4].
De fato, a aplicabilidade de variedades invariantes hiperbólicas associadas à soluções periódicas
instáveis é amplamente conhecida em problemas concretos nas áreas de astronáutica e astrodinâ-
mica, nas quais se desenvolveu o conceito de Space Manifold Dynamics (SMD), ou dinâmica de
variedades espaciais, em tradução livre [5]. A SMD recorre à modelagem proporcionada pelo Pro-
blema Restrito de Três Corpos (PRTC) e engloba diversos métodos de análise e projeto de missões
espaciais, que vão desde a exploração de órbitas em torno dos pontos lagrangianos colineares do
PRTC, até estratégias de manutenção de órbita e transferências orbitais de baixa energia [6, 7].

Objetivando o estudo e a aplicação das soluções invariantes de sistemas caóticos de alta dimen-
são, neste trabalho, recorremos ao rotor duplo pulsado (KDR, do inglês kicked double rotor) como
laboratório dinâmico para investigar e desenvolver ferramentas numéricas que permitam explorar
problemas de interesse em engenharia aeroespacial. Em particular, buscamos estabelecer uma es-
tratégia de controle de caos fundamentada explicitamente nas estruturas invariantes. Por meio
desta abordagem, a aplicação do controle não depende da determinação dos elementos da matriz
de ganho do método de alocação de polos, de forma que pode ser muito útil em sistemas cuja ma-
triz Jacobiana possui múltiplos autovalores complexos conjugados para os quais a implementação
original do método OGY geralmente não é aplicável ou é problemática [8].

O KDR é um exemplo clássico de um sistema dinâmico com comportamento caótico regido
por quatro equações de tempo discreto que descrevem a dinâmica de um rotor formado por duas
barras finas de massas desprezíveis, com massas anexadas a suas extremidades, que giram em um
plano horizontal em torno de um pivô fixo [4, 9–13]. Uma vez que há diversos parâmetros físicos
envolvidos na sua modelagem, este sistema possibilita avaliar e validar ferramentas numéricas em
diversos regimes dinâmicos, sendo por isso um laboratório conveniente para validar as ferramentas
investigadas.
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