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INTRODUCAO

0 presente trabalho versa sobre sistemas regidos por
Lind 3 . - 3 - » : L]
equacoes diferenciais ordlnarlag)llneares e com coeficientes cons-

tantes.

Dentre as ferramentas matematicas para abordar tais
sistemas foi escolhida a desenvolvida ultimamente principalmente
por Rosenbrock (ver (1)) e que pode ser denominada "método do es-

pago de estado no dominio da frequéncia'(ver (42)).
0 trabalho ¢ desenvolvido da seguinte maneiras

. -
No primeiro capitulo sao resumidos resultades fundamen-
* Y s . . .
tais Ja conhecidos e que serao utilizados oom mais frequgncla du-=
rante o desenvolvimento do texto. Ao final investiga-se proprie-

dades relativas aos modos desacoplados da entrada e da resposta. .

g ) -
0 segundo capitulo tem por objetivo um estudo sistema-
-
tico de polos e (principalmente) zeros em sistemas multivariaveis,
s i (3 1
Diversas definigo0es de zeros propostas ultimamente sao investiga=-
das e comparadas. Relagges entre polos, zeros e modos desacopla--
-~ N * . N hind i}
dos sho estabelecidas. Ao final e introduzida a nogao de "zero de:
bloqueiol, util para o estudo do servomecanismo, e demonstradas

duas de suas propriedades fundamentais.

0 terceiro e o quarto cap{tulos tratam do problema do

-
servomecanismo dividido nas suas duas etapas "classicas': ras-
bad = - -
treamento de um sinal e regulacao da resposta. E utilizado o

compensador proposto por Davison (ver (32) e (33)), empregando-





















































































































































































































































































































































































































































































































