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Diversos livros, geralmente relacionados com a engenha-
ria de controle, tratam atualmente da teoria de sistemas
dinamicos e suas aplicagoes. Na maioria das vezes os au-
tores tendem a focar em determinados aspectos da teoria
como, por exemplo, problemas de identificagao de siste-
mas, filtragem, estabilidade, controle 6timo, controle ro-
busto, etc, sendo raro um texto que consiga apresentar
de forma unificada e matematicamente rigorosa todos
esses aspectos.

O livro “Teoria Matematica de Sistemas” vem preen-
cher esta lacuna apresentando, em lingua portuguesa,
de forma clara, precisa e unificadora diversos aspectos
relacionados com a teoria de sistemas dinamicos e suas
aplicagoes em engenharia de controle. Escrito para ser
um texto de um curso de pés-graduacao, o livro trata
tanto de problemas classicos como, por exemplo, esta-
bilidade, filtragem, e controle étimo, como de assuntos
mais recentes, como a teoria de controle robusto, O texto
pode ser acompanhado por leitores com boas nogoes de
calculo diferencial e integral, algebra linear, varidveis
complexas, e cursos de graduacao de controle, com exce-
¢ao das segoes 8.1-8.3, que exigem alguma familiaridade
maior com processos estocasticos.

Os Profs Antonio Candido Faleiros e Takashi Yoneyama
contempla-nos com uma obra inovadora na area, propor-
cionando aos pesquisadores e estudantes texto didatico
e coeso a respeito de diversos problemas relevantes e
atuais relacionados com a teoria e controle de sistemas
dinamicos. Outra qualidade do trabalho dos professores
Faleiros e Yoneyama é a colecao de bibliografia comple-
mentar que aparece ao final de cada capitulo, levando
o leitor a vérios textos importantes para cada tdépico
abordado.

O livro apresenta inicialmente no capitulo 2 formas de
modelagem de sistemas dinamicos, e alguns problemas
de controle. Este capitulo serve de motivagao para todos
os conceitos que serao estudados ao longo do livro. No
capitulo 3 os autores tratam do problema da existéncia
de solugoes para as equagoes de estado de sistemas di-
namicos. O caso linear é considerado tanto para dimen-
sao finita quanto para dimensdo infinita. Para o caso
nao linear sao apresentados diversos métodos de anélise
para a obtencao de aproximagoes ou propriedades das
solugoes. Em seguida, no capitulo 4, os autores abor-
dam os diversos conceitos de estabilidade relacionados a
sistemas dinamicos, e seus métodos de anélise. Em par-
ticular sao apresentados, com destaque, a estabilidade
de sistemas lineares invariantes no tempo, estabilidade
de Lyapunov, e a estabilidade absoluta. Os conceitos
de controlabilidade e observabilidade para sistema line-
ares sao estudados no capitulo 5, com a apresentacao de
testes algébricos para a determinacao de tais proprieda-
des, e suas aplicagdes em controle como, por exemplo,
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a propriedade da realocagao de pdlos para sistemas ob-
servaveis.

Os capitulos 6, 7, 8 e 9 trazem um &timo apanhado das
principais técnicas de controle de sistemas dinamicos.
O capitulo 6 trata da formulagao e resolugao de pro-
blemas classicos de controle 6timo. Apds a apresenta-
¢ao dos indices de desempenho considerados, estuda-se
através do calculo das variacoes a existéncia de solugoes
para tais problemas. Os problemas de controle 6timo
para sistemas lineares com funcional linear e quadrético
sao analisados em seguida, este ultimo com o auxilio
do principio da otimalidade de Bellman. Relacoes com
o calculo de variacoes sao estabelecidas, e o capitulo é
concluido com a apresentagao do principio do maximo
de Pontryagin. Controle robusto, tépico relativamente
recente na teoria de sistemas dinamicos, é analisado no
capitulo 7. Inicia-se com uma discussao sobre decompo-
sicao em valores singulares e representacao de incertezas.
Em seguida sao apresentadas sec¢oes sobre especificagoes
de robustez, controle H,,, e valor singular estruturado.
O capitulo é concluido com a apresentagao do método
LTR.

Os problemas classicos de filtragem e identificacao de
sistemas sao apresentados no capitulo 8. Inicialmente é
feita uma revisao de teoria de probabilidades e proces-
sos estocasticos. Essa revisao é feita de forma matema-
ticamente rigorosa e precisa, requerendo algum conhe-
cimento prévio maior do leitor em processos estocasti-
cos para um acompanhamento adequado do texto. Da
mesma forma, a segao sobre filtragem nao linear é apre-
sentada de forma bastante elegante e precisa. O caso
linear discreto é apresentado em seguida, levando ao fa-
moso filtro de Kalman. A tdltima se¢ao do capitulo trata
da identificagao de sistemas por minimos quadrados. O
ultimo capitulo versa sobre controle adaptativo, com
destaque para as técnicas de controle modelo-referéncia,
controle de minima variancia, controle preditivo genera-
lizado, e controle adaptativo dual.

Trata-se portanto de um livro extremamente til tanto
para estudantes quanto para pesquisadores que atuem
na area de controle de sistemas dinamicos.
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