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1 INTRODUCAO

O livro aborda topicos de extrema relevancia em Engenha-
ria e areas correlatas, ou seja, 0s conceitos e 0os métodos
para analise de sistemas dinamicos que podem ser descri-
tos por modelos matematicos lineares de dimenséo finita e
invariantes no tempo, tanto continuos quanto discretos. Um
grande nimero de sistemas de interesse pratico pertencem a
essa classe e o livro contém uma série de exemplos ilustrati-
vos, principalmente do tipo eletro-mecénico. Alguns desses
exemplos buscam introduzir material suplementar, tais como
linearizacdo de sistemas nao-lineares (tanque cénico), rela-
¢do entre parametros concentrados e parametros distribuidos
(linha de transmissdo elétrica), tratamento de funcdes des-
continuas (atrito de Coulomb) e outros.

Um aspecto a ser destacado é o equilibrio entre o rigor formal
e as implicacdes préaticas dos resultados apresentados. Por
exemplo, apesar de haver um significativo nimero de publi-
cacgdes sobre Transformada de Laplace, ndo sdo muitos aque-
les que apontam didatica e objetivamente, as diversas impli-
cacgdes praticas das hipdteses utilizadas. Em termos gerais, 0
estilo de redagdo adotado no livro busca clareza e légica nas
argumentagdes, parte de conceitos e hipdteses fundamentais,
e oferece aos leitores, justificativas simples e intuitivas dos
resultados.

2 CONTEUDO E ESTRUTURA DO LIVRO

O livro possui uma estrutura que pode ser descrita pelo dia-
grama da figura 1.
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Figura 1: Estrutura organizacional do livro.

O Capitulo 1 é dedicado a introducéo do conceito de “mo-
delo” e, também, para fornecer uma visdo macroscépica dos
contetidos dos demais capitulos e detalhar a notacdo mate-
matica utilizada na obra.

O Capitulo 2 trata de modelagem de sistemas utilizando as
leis fisicas que regem a sua dindmica. A metodologia é mos-
trada atraves de exemplos, focando a atencdo em: 1) sistemas
mecanicos translacionais e rotacionais e 2) sistemas elétri-
cos e eletromagnéticos. Ha, ainda, um exemplo de sistema
econdmico, indicando que a metodologia é aplicavel em uma
grande diversidade de areas de conhecimento. De fato, em-
bora ndo estejam incluidos no livro, modelos nos mais va-
riados campos de conhecimento como a medicina, ecologia,
antropologia, poderiam ser obtidos com a metodologia apre-
sentada nesse capitulo.
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O Capitulo 3 trata de sistemas de tempo continuo, usual-
mente descritos por equacdes diferenciais ou suas versdes
transformadas. A apresentagdo segue uma sequéncia natu-
ral: equaces diferenciais — funcdes de transferéncia — res-
postas em frequéncia. Ha uma excelente introducéo a Trans-
formada de Laplace, antecedendo a sua utiliza¢do para solu-
cao de equacoes diferenciais ordinarias (invariantes no tempo
e de dimensdo finita). O conceito de estabilidade é explicado
em termos da analiticidade da funcédo de transferéncia na re-
gido correspondente ao semi-plano direito.

O Capitulo 4 trata de sistemas de tempo discreto e possui a
mesma estruturacdo que o capitulo sobre sistemas de tempo
continuo: equac0es a diferencas — funcbes de transferéncia
— respostas em frequéncia. Este capitulo apresenta também
um método de discretizacdo de modelos continuos no tempo.
Tal método é de grande importancia nos dias de hoje, devido
a disseminacdo do uso de sistemas digitais em monitoragéo e
controle de sistemas, bem como utilizacdo de chaveamento.
De fato, o livro apresenta um exemplo de aplicacdo em fonte
chaveada.

O Capitulo 5 apresenta a modelagem do ponto de vista de
estimacdo dos pardmetros das equacgdes a partir de dados co-
letados no campo ou mediante realizagdo de ensaios labora-
toriais. Esse processo é usualmente chamado de “identifi-
cacdo de pardmetros”. Seguindo-se a exposi¢do do método
dos minimos quadrados, sdo realizados diversos estudos de
casos: Motor de Corrente Continua, Sistema Mecénico com
Atrito Seco, Manipulador Robotico e Linha de Transmissao.

Os Apéndices A (Vetores e Matrizes) e B (Fungdes de Varia-
veis Complexas) listam os conceitos e resultados mais rele-
vantes que sao utilizados no texto, de modo a facilitar a sua
leitura.

A Bibliografia possui caracteristicas notaveis: 1) aproxima-
damente um terco é constituida de livros de autores nacio-
nais, em lingua portuguesa e 2) outro terco sdo livros textos
cléassicos de Fisica e Matematica. De um lado, prestigiam-se
os autores brasileiros e busca-se mostrar que ha obras didati-
cas nacionais de excelente qualidade. Além disso, sinaliza-se
a relevancia de se dominar bem a Fisica e a Matematica para
que se tenha um aproveitamento mais eficiente e eficaz em
Cursos de Engenharia.

3 EXEMPLOS E EXERCICIOS

Ao longo do texto, quase todos os conceitos importantes sao
ilustrados através de exemplos. Ha exemplos mais simples e
diretos, ndo numerados e hé outros, mais detalhados e iden-
tificados por numeragao propria.

Excetuando o Capitulo 1, todos os demais possuem exerci-
cios de dificuldades variadas, porém consistentes e compati-
veis com a teoria apresentada. S&o 24 exercicios no Capitulo
2, 25 no Capitulo 3, 27 no Capitulo 4 e 10 no Capitulo 5. Em
linhas gerais, pode-se mencionar que predominam exercicios
envolvendo sistemas eletro-mecénicos ou do tipo “matema-
tico” que podem ser resolvidos com lapis, papel e, possivel-
mente, uma calculadora cientifica modesta. A resolucéo dos
exercicios ndo depende da disponibilidade de programas de
computador.

4 PUBLICO ALVO

O livro é recomendado para todos os cursos de Engenharia
e também para aqueles que atuam, ou pretendem atuar, em
areas interdisciplinares que exigem a modelagem matema-
tica de sistemas dindmicos, tais como a reacdo de organis-
mos a infusdo de farmacos, variacdo de precos em merca-
dos financeiros, difusdo de poluentes na atmosfera, efeitos
de investimentos em marketing e em inovagédo tecnoldgica
na conquista de um segmento maior de mercado, efeito bi-
omecanico da introducdo de um novo modelo de calcados e
muitas outras.

Os conhecimentos contidos no livro sdo especialmente rele-
vantes para aqueles que trabalham, ou pretendem trabalhar,
com Controle e Automacédo, onde o objetivo ndo € apenas
“conhecer” o sistema e sim, atuar sobre esse, de modo que
0 seu comportamento e as suas caracteristicas sejam aquelas
especificadas a priori pelo projetista.

Os pré-requisitos para a leitura do livro séo os conhecimentos
adquiridos nos cursos de Calculo, Algebra Linear, Fungdes
de Variaveis Complexas e Fisica Classica. Conhecimentos
prévios da Teoria de Equagfes Diferenciais Ordinarias e de
Transformada de Laplace seriam bem-vindos.

5 CONCLUSAO

O livro é uma preciosa adicéo a literatura cientifica por apre-
sentar uma série de qualidades discutidas anteriormente: 1)
é formal e rigoroso, no sentido em que ndo h& lacunas nas
argumentacdes; 2) é didatico, uma vez que busca partir de
conceitos mais basicos e oferecer, ao longo da exposicdo, in-
terpretacfes intuitivas e exemplos ilustrativos ricos em de-
talhes; 3) estabelece conexdes entre a teoria e a pratica; 4)
oferece “ferramentas” gerais e de facil utilizacdo para ala-
vancar o estudo de sistemas dindmicos em diversas areas do
conhecimento.
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