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DISCIPLINA:  Controle Não Linear 
Vigência: a partir 2007/1 Período Letivo: Eletiva 
Carga Horária Total:  60h Código: EE.671 
Ementa: Plano de fase; propriedades fundamentais; aproximações lineares; 
função descritiva; estabilidade; teoria de estabilidade de Lyapunov, teoria de 
estabilidade  avançada; análise de sistemas realimentados; linearização por 
realimentação; projeto baseado em Lyapunov. 
 
Conteúdos 
 
UNIDADE I – Introdução 

1.1. Características dos sistemas não lineares 
1.2. Plano de fase 
1.3. Pontos singulares ou pontos de equilíbrio 
1.4. Construção do plano de fase 
1.5. Análise do plano de fase 
1.6. Existência e análise de ciclos-limite 

 
UNIDADE II – Fundamentos da teoria de Lyapunov 

2.1. Sistemas não lineares e pontos de equilíbrios 
2.2. Sistemas autônomos 
2.3. Conceito de estabilidade 
2.4. Linearização e estabilidade local 
2.5. Método direto de Lyapunov 

2.5.1.Função de Lyapunov 
2.5.2.Teorema do ponto de equilíbrio 
2.5.3.Teorema dos conjuntos invariantes 

2.6. Projeto de controladores 
2.7. Linearização por realimentação 

 
UNIDADE III – Teoria de estabilidade avançada 

3.1. Sistemas não autônomos 
3.2. Conceito de estabilidade para sistemas não autônomos 
3.3. Análise de Lyapunov para sistemas não autônomos 
3.4. Existência da função de Lyapunov 
3.5. Teorema de Barbalat 
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