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Representacao de Sistemas por
Equacoes Diferenciais Lineares

Equacoes diferenciais lineares:
L(x)=f(2)

d’x(t)
dt’

dx (t)
dt

f(t)=alt) +b(t)=—=+c(t)x(¢)

onde a(t), b(t) e c(t) sao funcdes conhecidas de t
e x(t) é a funcao a determinar.
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Fonte: G. F. Franklin, J. D. Powell, A. Emami-Naeini, “Sistemas de Controle para Engenharia”, 62 Ed., Prentice-Hall, 2009
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Figure 2.32 DC motor: (a) electric circuit of the armature; (b) free-body diagram of the rotor

Fonte: G. F. Franklin, J. D. Powell, A. Emami-Naeini, “Sistemas de Controle para Engenharia”, 62 Ed., Prentice-Hall, 2009



