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1. Responsadvel

e Profa Dra Grace S. Deaecto

e Homepage : www.fem.unicamp.br/~grace
2. Hordrio, Local e Atendimento

e Horario : Segunda -feira (19:00 - 20:50) e Quarta-feira (21:00 - 22:50)
e Local : Sala EM30
e Atendimento aos alunos :

— Em caso de qualquer duvida os alunos podem me procurar na sala BD-306, em qualquer
dia da semana.

— As aulas imediatamente anteriores as datas das provas serdo dedicadas exclusivamente a
resolucao de exercicios.

— O texto e as listas de exercicios estao disponiveis na pagina : www.fem.unicamp.br/~grace.

3. Dias Letivos

Para o segundo semestre do ano de 2019 os dias letivos estao apresentados a seguir

Agosto 05, 07, 12, 14, 19, 21, 26, 28
Setembro 02, 04, 09, 11, 16, 18, 23, 25, 30
Outubro 02, 07, 09, 14, 16, 21, 23, 30
Novembro 04, 06, 11, 13, 18

sendo as datas em negrito as datas das provas.
4. Provas

e As provas serao realizadas nos dias : 23/09 e 18/11
O trabalho deve ser entregue no dia : 28/11 até 6h.

Cada aluno tera notas parciais N1 e No
O exame final (E) sera realizado no dia 09/12.



5. Critério de Avaliacao
A média serd calculada da seguinte maneira

— Se M > 7, o aluno serd aprovado com média final Mr = M. O aluno aprovado podera
fazer o exame para substituir a menor nota.

— Caso contrario, o aluno deverd fazer o exame. Neste caso, sua média final serda Mp =
(M + E)/2.
— Se Mg > 5, o aluno esté aprovado e, reprovado, caso contrario.

6. Ementa (Catdlogo de 2018)

e Modelagem no espaco de estado para sistemas continuos e discretos.

e Projeto de controladores continuos e discretos por realimentacao completa de estado.
e Projeto de rastreadores.

e Controlabilidade e Observabilidade.

e Estimadores e observadores de estado.

e Projeto de controladores dinamicos continuos e discretos por realimentagao de saida.
e Controlador linear quadratico étimo continuo e discreto.

e Normas Hy e Heo.

e Projetos de controladores Ho € Hoo-

e Introducao a incertezas de modelagem e robustez.
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