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Neste trabalho, apresentamos uma maneira sistemàtica de controle de manipuladores 
robóticos, caracterizados por incenczas paramétricas e penurbações desconhecidas. 
associando técnicas de controle adaptativo e robusto. O principal objetivo deste trabalho e 
nwcirnizar as vantagens das técnicas de adaptabilidade no ajuste dos paràmetros do modelo 
e de robustez quanto a variações de parâmetros e penurbações desconhecidas. Os principais 
resultados foram obtidos através de simulações real izadas com o MatLab Smwliuk 
comparados com resultados obtidos utilizando normas pontuais e integrais. As conclusões 
sAo: através das simulações observamos que o erro de traçado da trajetória no uso do 
controle adaptativo é reduzido consideravelmente com a inclusão do controle robusto. 
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