
Engenharia de controle
Teoria e prática
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1.4 Exerćıcios . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 17

2 Panorama histórico 19
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3.1 Modelos de tempo cont́ınuo . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 43

3.2 Modelagem usando leis f́ısicas . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 46

3.3 Validação de modelos . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 59

3.4 Incertezas em modelos . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 59

3.5 Solução de EDOs lineares . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 60

3.6 Método da média (averaging) . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 68

3.7 Linearização . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 72

3.8 Estabilidade de sistemas LTI . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 78

3.9 Controlabilidade . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 80

3.10 Observabilidade . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 83
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