
Nome:
CONTROLE E FILTRAGEM LINEAR ROBUSTA
Créditos Aula: 4 crs. (64 h.)

Ementa/Descrição:

Introdução:  controle  baseado  em  modelo,  robustez,  exemplos  de  problemas  de
controle e filtragem multivariável. Revisão: modelo de espaço de estado, controle com
realimentação de estado e de saída, estimação, robustez, projeto de controladores e
filtros clássicos no domínio da freqüência. Generalização de conceitos do domínio da
freqüência  para  o caso  multivariável:  valores  singulares,  especificação quantitativas
para  sistemas  de  controle  e  filtragem.  O  método  LQG/LTR  para  o  projeto  de  um
controlador  robusto.  O  método  H-infinito  para  o  projeto  de  controlador  e  filtro
robustos.Estudos de exemplos com MATLAB.
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