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Nome: ...
RA: .................
1) (1.5)
1% Questao: Considere o sistema linear descrito por 2) (2.0)
. -1 -1 1
x:[B _5]954-[5}11 ;o oy=[-38 1]z 3) (2.0)
4) (2.0)
Determine os valores de 3 € R para os quais:
5) (2.5)
a) O sistema nao é controlavel
P3)

b) O sistema nao é observével

c¢) O sistema nao é controldvel nem observivel

22 Questao: Considere o sistema dado por
.| -1 =7 n 1 2
Tl o2 [T 2 |

Determine um ganho de realimentacao de estados que aloque os autovalores de A — BK em —2 e —3,
na forma:

o ok=[rh] w k=[BT g k[0 0]

3% Questao: Considere o sistema,

i:[g é]x+[?}u ;oy=[1 2]a

a) Encontre, se possivel (se nao for possivel, justifique), o ganho L € R2%1 do estimador de estados de
ordem completa dado por & = A%z + Bu+ L(y — CZ) que leve o erro (z — &) assintoticamente para
zero alocando os autovalores da matriz dinamica do erro do observador em —5 e —6.

b) Encontre, se possivel (se nao for possivel, justifique), uma transformacao de similaridade z = Pz
que coloque a saida do sistema na forma y = [ 10 ] z

c) Encontre, se possivel (se nio for possivel, justifique), o ganho L € R!*! do estimador de estados de
ordem reduzida dado por

§ = (Ag— LAp) =+ [(An — LAp) L+ (Ayy — LAy)] y+ (Ba — LBy) w
2 y ~o -1z oy
m—[Z_I_Ly], =P z=Qx

sendo as particdes obtidas apés aplicar-se a transformacao de similaridade P do item b) A = PAP~!;
B = PB; C = CP~!. Aloque, se possivel, o autovalor que governa a dindmica do erro em —8
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4% Questao: Considere o sistema (na forma de Jordan):

5 0 00O OO OO 1 0 0
05100000 1 0 g
00510000 0 1 0

P 0005 0000 o+ 1 6 1 Y
00005 100 -1 0 1
000 005 00 0 1 0
000 0 O0O03 31 1 6 0

L0 0O 0 0 0 0 0 3 |0 0 G |

0 « 0 0 2 0 0 O
y=(1 0 1—-a 1 0 0 a O |z
0 1 0 a a1 0 «

a) Determine os valores de 3 para os quais o sistema nao é controlavel.

b) Determine os valores de « para os quais o sistema nao é observavel.

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

s+5/3

Gls) = s24+2s+1

e o esquema de realimentagao unitaria mostrado na figura abaixo.

Ul(s) Y(s)
Re) ] p b C(s) —= Gl(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 e —3
b) Um controlador préprio de ordem 1 que aloque os pélos de malha fechada em —1, —2 ¢ —3

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

d) Um controlador estritamente préprio de ordem 2 que aloque os pélos de malha fechada em —1, —2,
—3Je—4

e) 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 d)



