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EMENTA

Introdugdo ao Controle Robusto. Estabilidade no sentido de Lyapunov. Condigdes baseadas em desigualdades
matriciais lineares (LMIs) para estabilidade nominal e estabilizagdo nominal de sistemas lineares invariantes no
tempo. Condigdes para normas H2 e H-infinito de sistemas lineares a tempo continuo e tempo discreto. Tipos de
incertezas. Estabilidade robusta e custo garantido. Controle robusto por realimentac¢do de estados: controle robusto
a incertezas paramétricas, controle H2 e controle H-infinito de sistemas a tempo continuo e tempo discreto.
Estabilidade e controle com ganho escalonado de sistemas lineares com parametros variantes. Controle por
realimentagdo de saida: controle estatico e controle dindmico para sistemas a tempo continuo e tempo discreto.
Introdugdo a filtragem robusta. Ferramentas computacionais para analise, sintese, ¢ simulacdo de sistemas de
controle robustos.
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