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ROJETO DE CONTROLADORES OTIMOS CUADRATICES

-1 - ontrolabilidade ¢ voservabilidade

s

L.2 - Conwoie quadratico iinear

41 - Canfraie attma amom interealin de t=mpo tinita

- Reguiagno otima em um interinio do lempo infinito

r2

M
£ - untrols de vnerea nna [ O W TN TR T (N

4 - inroducas ao caiculo variactonai

(.

| « Co=aoantraler atimo cam ndics da desemnanhnn HN2ar NS SSTR00R
| :
VA L Drahld 2ITI G0 MUNITID oNaroin o marimn \.-r‘t“tllc SRy re e Ty cAniral s
¥ ettt & ¢ T TUNRNE £ 54449 54 SR+ 1754 10 B TAAaRARLAE WASRRL L e AW L raatd




SRVl FuRiat o T oAAL
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