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Ementa

Projetos de sistemas de controle. Projeto de controladores em espaco de estados. Controladores
PID. Projeto de controladores digitais.

Objetivo Geral

Projetar e implementar sistemas de controle continuos e discretos.

Objetivos Especificos

Projetar controladores no dominio da frequéncia.
Projetar controladores no dominio do tempo.
Projetar controladores digitais.

Implementar controladores digitalmente.
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