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Teórica: 72 
Exercício: 0 
Prática: 0 
Número de créditos total: 04 
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TIPO DE AVALIAÇÃO 
 

A, B. C (padrão Pós-Graduação)  X 
Frequente / Infrequente  

Satisfatório / Não Satisfatório  

 
PRÉ-REQUISITOS 

(se houver) 
 

  

 
EMENTA 

 

Representação de sistemas de controle e das equações de estado. Programação Dinâmica Discreta, 
Programação Dinâmica Contínua, Controle Ótimo, Problema Linear-Quadrático, Princípio do Máximo. 
Controlabilidade e observabilidade. Alocação de pólos. Estabilidade de sistemas contínuos e discretos. 
Método de Lyapunov. Controle não linear. Modelagem e Controle em Sistemas. 

 
 

CURSOS PARA OS QUAIS É MINISTRADA Código do curso no Cobalto Nível2 Legenda1 

PPG Modelagem Matemática 7063 M O.P. 

PPG Modelagem Matemática 9126 D O.P. 
    
    
    
    
    
    

1​- (O.A.) = Obrigatória (O.P.) = Optativa 
2​- E = Especialização M = Mestrado D = Doutorado 

 
 

Programa Analítico 

Unidades e Assuntos Nº de Horas Aulas 
I. Representação de sistemas de controle e das 
equações de estado. 
1. Variáveis de Estados de Sistemas Dinâmicos. 
2. Equação Diferencial de Estado. 
3. Exemplo de Projetos. 
 
II. Programação Dinâmica. 
1. Programação Dinâmica Discreta. 
2. Problema do Caminho Simples. 
3. Problema Linear-Quadrático Discreto. 
4. Programação Dinâmica Contínua. 
5. Função Valor Ótimo. 
6. Problema de Controle Linear-Quadrático. 
 
III. Controlabilidade e observabilidade.  
1. Observabilidade. 
2. Subespaço não Observável. 

10 
 
 
 
 
 
 

12 
 
 
 
 
 
 
 

10 
 
 
 



3. Reconstrução de Estados. 
4. Controlabilidade. 
5. Controlabilidade e Estratégias Ótimas. 
 
IV. Estabilidade de sistemas contínuos e discretos. 
1. Conceito e Exemplos de Estabilidade. 
2.Estabilidade de Sistemas Lineares Contínuos. 
3. Método de Lyapunov. 
4. Estabilidade de Sistemas Lineares Discretos. 
5. Alocação de Pólos. 

 
V. Controle Ótimo. 
1. Controle Linear-Quadrático. 
2. Controle Ótimo e Convexidade. 
 
VI. Princípio do Máximo. 
1. Problemas com Horizonte Finito. 
2. Problemas com Horizonte Infinito. 
 
VII. Introdução às técnicas de controle não linear e 
aplicações 

 
 
 
 
 

10 
 

 
 
 
 

 
10 

 
 
 
 

10 
 
 
 

10 
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IMPORTANTE: Além do correto preenchimento do Programa Analítico, é obrigatório anexar a 
Ata do Departamento e a Ata do Colegiado, bem como o memorando explicando a solicitação 
desejada. Caso contrário, não será possível realizar o cadastro. 
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