
Índice

algoritmo
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atraso

de fase, 110
de transporte, 58, 109

auto-regressão, 140
averaging, 68

backstepping, 209
banda proporcional, 260
BIBO-estabilidade, 185
BLUE, 158
boost, 70
Brockett, R.W., 415
Bromwich, 24, 123

carta
de Nichols, 111, 184

casamento
de modelos, 294

causalidade, 97
clepsidras, 22
coeficiente

de amortecimento, 101

compensadores

atrasadores de fase, 282
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Apêndices 527

de processos, 262

em malha aberta, 225

MPC, 377, 407

MRAC, 377

nebuloso, 378

preditivo, 407

requisitos, 230

vantagens da malha fechada, 225

conversores

boost, 70

D/A e A/D, 354
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