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PRINCÍPIOS DA REALIMENTAÇÃO 

 Conceitos de realimentação (feedback), antecipação (feedforward) e controle 

 Propriedades da realimentação 

            Arquiteturas de sistemas de controle 

 Modelos matemáticos 

 Uso da realimentação para: rejeição de distúrbios; seguimento referência; robustez 
 

MODELAGEM DE SISTEMAS 

 Conceitos de modelagem 

 Modelos no espaço de estados 

 Metodologia para modelagem 

 

COMPORTAMENTO DINÂMICO E SISTEMAS LINEARES 

 Solução de equações diferenciais 

 Estabilidade 

 Definições básicas 

 A matriz exponencial 

 Resposta do sistema 
 

REALIMENTAÇÃO DE ESTADOS 

 Alcançabilidade 

 Estabilização via realimentação de estados 

 Projeto por realimentação de estados 

 Ação integral 
 

REALIMENTAÇÃO DE SAÍDA 

 Observabilidade 

 Estimação de estados 

 Controle usando estados estimados 

 Filtro de Kalman  

 

FUNÇÕES DE TRANSFERÊNCIA 

 Modelos no domínio da frequência 

 Obtenção da função de transferência 

 Diagramas de blocos 

 O gráfico de Bode 

 Transformada de Laplace 
 

ANÁLISE NO DOMÍNIO DA FREQUÊNCIA 

 A função de transferência de malha aberta 

 Critério de Nyquist 

 Margens de estabilidade 

 Noções generalizadas de ganho e fase 
 

CONTROLE PID 

 Funções básicas de controle 

 Controladores simples para sistemas complexos 

 Sintonia PID  

 



 

 

PROJETO NO DOMÍNIO DA FREQUÊNCIA 

 Funções de sensibilidade 

 Projeto antecipatório (feedforward) 

 Especificações de desempenho 

 Projeto via loop-shaping 

 O método do lugar das raízes 

 Limitações fundamentais 
 

DESEMPENHO ROBUSTO 

 Modelagem de incerteza 

 Estabilidade e desempenho na presença de incerteza 

 Alocação de polos robusta 

 Projeto para desempenho robusto 
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