
INTRODUÇÃO 
Em todos os sistemas de controle, os atuadores estão sujeitos à saturação. Quando o valor da variável de controle atinge o limite 
máximo (ou mínimo) do atuador ocorre a saturação do sinal de controle. A saturação pode prejudicar o desempenho do sistema 
em regime transitório, ou até levar o sistema à instabilidade. Esse fenômeno chama-se Windup. O objetivo de um compensador 
Anti-Windup é reduzir, - ou até anular o Windup causado pela saturação de controle – evitando que o sistema atinja a 
instabilidade e que tenha o seu desempenho em regime transitório deteriorado. O trabalho desenvolvido visa o projeto de um 
compensador Anti-Windup dinâmico para uma classe de sistemas não-lineares do tipo racional. 
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METODOLOGIA 
A metodologia utilizada consiste em realizar os seguintes passos: 
1) Busca da representação do sistema racional através de uma DAR; 
2) Utilização da teoria de estabilidade de Lyapunov; 
3) Formulação de condições na forma de desigualdades matriciais 

lineares (LMIs); 
4) Resolução do problema de otimização convexa visando a 

maximização  da região de atração  do sistema em malha fechada. 

RESULTADOS 
Um gráfico comparativo entre o desempenho de um mesmo  
sistema sem Anti-Windup, com Anti-Windup estático  
e com Anti-Windup dinâmico é apresentado na figura ao lado. 
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