
Prefácio
O meio acadêmico é prolífero em buscar alternativas próprias para embasar 

o conteúdo das disciplinas ministradas nos seus mais variados cursos. Livros e 
materiais didáticos de alta qualidade permeiam as bibliotecas das grandes ins-
tituições de ensino que prezam pela valorização, pela autenticidade, pela quali-
dade e pelo aprimoramento de uma base sólida que guiará o discente para além 
das fronteiras do campus universitário. No entanto, poucos têm o privilégio, ou 
mesmo o desprendimento necessário, pois uma obra não sai da mera pretensão 
de articulá-la. Surge do cotidiano, da experiência e, sem dúvida alguma, da per-
sistência dos autores.

Notadamente em cursos de Engenharia, há um ambiente propício e fértil 
para se emergir a vontade de compartilhar um trabalho de equipe. No início 
dos cursos os alunos percebem a necessidade do trabalho em grupo, das tro-
cas de informações referentes às listas de exercícios, das anotações adicionais 
que muitas vezes passam despercebidas, da aula que deixou dúvidas, mas que 
o colega mais atento conseguiu absorver e compreender, e, assim, dividir o seu 
entendimento com o grupo. Neste ambiente de aprendizagem, por vezes pe-
noso, repleto de percalços, porém, gratificante e, sem dúvida, incomparável e 
instigante.

Apresentar uma obra que emprega em seus capítulos e seções uma preo-
cupação com a qualidade, aliada à didática e à forma de abordagem, mere-
ce um elogio entusiástico. Abordar os Sistemas de Controle de uma maneira 
clara, objetiva, de fácil compreensão e numa sequência lógica atraente agrega 
estímulo e prazer aos leitores. Construir uma sucessão de capítulos que se en-
trelaçam e se completam e, pouco a pouco, capturam a atenção, sem perder o 
sentido do todo, capaz de mesclar o amplo espectro intrínseco aos Sistemas de 
Controle, mostra a preocupação dos autores na elaboração deste livro sobre o 
assunto.
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Num universo de obras nacionais e internacionais de altíssima qualidade, 
temos que parabenizar os autores por proporcionar um belo e amplo material, 
com conteúdo consistente, de leitura fácil e extremamente empolgante aos leito-
res. É, sem dúvida, uma obra que incentiva a todos, especialmente àqueles que se 
iniciam nos cursos de Engenharia.

Professor Angelo José Junqueira Rezek
Universidade Federal de Itajubá
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