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Prefácio

Estas Notas de Aula referem-se à parte linear da Disciplina -EEL7531- Fundamentos de Controle,

recentemente criada no Departamento de Engenharia Elétrica da Universidade Federal de Santa

Catarina com o objetivo de complementar os conhecimentos na área de controle, introduzidos pela

Disciplina -EEL7063- Sistemas de Controle.

Procurou-se objetivamente dar os conceitos mı́nimos para o completo entendimento do problema

de seguimento robusto de processos submetidos a uma perturbação determińıstica.

Estas Notas cobrem simultaneamente tanto os controladores cont́ınuos, quanto os discretos;

sendo os processos e controladores descritos pela moderna abordagem de variáveis de estado.
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