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Motivacéo

e Estudo de sistemas fisicos descritos por modelos lineares

e Aspectos qualitativos e quantitativos

e Projeto da acdo para alterar o desempenho

Linearidade

e Muitos sistemas fisicos sao lineares em determinadas faixas de operacao
e O estudo de modelos lineares pode ser sistematizado (algebra linear)

e Ponto de partida para o estudo de sistemas fisicos nao lineares

e Uso intensivo do computador para analise e projeto (capacidade crescente
de célculo e de meméria)
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Aplicacoes
e Engenharia Mecanica e Civil, Comunicacdes, Processamento de Sinais,

Economia e Financas, Aerondutica, Sistemas de Controle Automatico,
Analise, Simulacido e Projeto de Circuitos, Navegacao

Topicos Principais

e Estudo de sistemas dinamicos lineares autonomos
e Propriedades e aplicacoes da algebra linear

e Sistemas lineares com entradas e saidas

e Estabilidade, controlabilidade e observabilidade

e Controle e Estimacao
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Sistemas Dinamicos Lineares

X = Ax+ Bu
y = Cx-+Du

~> X é a derivada de X em relagdo a varidvel independente t € R (tempo),
X € R" é o estado, U € RP é o controle (entrada), y € RY ¢ a saida,

~ A€ R™" ¢é a matriz dindmica, B € R™P é a matriz de entrada (ou de
controle), C € R9*" é a matriz de saida (ou de medidas), D € R9*P ¢ a
matriz de transmissao direta

~> A, B, C e D podem ser variantes no tempo; se nao existe a entrada U, o
sistema é chamado autbnomo

~> Sistema dinamico linear com n estados, P entradas e ( saidas
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