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22 Questao: Considere o sistema dado por
.| 5 4 n 1
T=1_, _5|° Lo |
Y= [ -1 2 ]x

a) O sistema é controlavel?

b) O sistema é estabilizavel?

32 Questao: Considere o sistema dado por
.| -2 -4 n 1
S S TR S R I W
y=[1 -1]z

a) O sistema é observavel?

1) (1.0)

2) (1.0)

3) (2.0)

4) (2.0)

5) (1.0)

6) (1.0)

7) (2.0)

P3)

b) Se possivel, encontre uma transformacao & = Px que leva o sistema para uma representacao na
forma canonica observavel (evidenciando, se for o caso, os modos nao observaveis), e obtenha o sistema

equivalente.

c¢) Obtenha a funcao de transferéncia do sistema equivalente.

4% Questao: Considere o sistema linear descrito por

4 1
Olx+ |0 |u
0

0
(101
Y=1o 1 0|"

— O N

4
z=11
0

a) Encontre uma realimentacio de estados u = —Kx, K € R'*3 que aloque os autovalores do sistema

em malha fechada A — BK em —1, -2, —3.

b) Encontre, se possivel, uma realimentacio de saida u = —Fy, F' € R*? que aloque os autovalores

do sistema em malha fechada A — BFC em —1,—2, —3.
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5% Questao: Considere o sistema (na forma de Jordan):

21000000 1007
02100000 100
00210000 010

s_|00020000)| 100/
00002000 00 1
00000200 010
00000030 100
(0000000 3, 00 1]

010071010
y{lOllOOOO]x
00000T101

a) O sistema é controldvel? Justifique.
b) O sistema é observéavel? Justifique.

6% Questao: Identifique no sistema abaixo os estados controlaveis, os observaveis, os controlaveis e
observaveis e os nao controlaveis e nao observaveis.

i1 1 =5 2 0 1 1 1
Lt'Q . 3 -1 5 3 xI9 2 . o T2
is | 1o 0 0 o0 zs | T o0 | y=[1210] 3
s 0 0 2 0 T4 0 4

72 Questao: Considere o sistema linear descrito pela funcao de transferéncia

s+1

Gs) = s24+0.5

e 0 esquema de realimentacao unitaria mostrado na figura abaixo.

U(s) Y(s)
Rﬂ— D + C(s) G(s) -

Obtenha, se possivel (se nao for possivel, justifique):

a) Um controlador préprio de ordem 0 que aloque os pélos de malha fechada em —2, —3

b) Um controlador préprio de ordem 1 que aloque os pélos de malha fechada em —1,—2, —3

¢) Um controlador estritamente préprio que aloque os p6los de malha fechada em —1, -1, -2, -3

d) O valor do ganho constante p para que a saida siga um degrau de amplitude 10 como sinal de
referéncia, usando o controlador do item c)



