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Obs.: Os sistemas lineares, invariantes no tempo, sao descritos na

forma
t=Axr+Bu ; y=Cx
12 Questao: Considere 1) (3.0)
N O A e 2) (2.0)
A_[_g _8} ; B_{_l] ; C=13 2]
3) (1.0)
a) O sistema é controlavel?
4) (1.0)
b) O sistema é estabilizavel?
5) (3.0)

c¢) Determine (se possivel) um ganho de realimentagao de estados
K € R"™? para que o controle u = r — K aloque os autovalores P3)
do sistema em malha fechada A — BK em —2 e —3

d) Determine (se possivel) um ganho de realimentacao de saidas
k € R (escalar) para que o controle u = r—ky aloque os autovalores
do sistema em malha fechada A — BkC em —2 e —3

2¢ Questao: Considere

20 11
a=lo o] B=]1 0] c=o

Determine o ganho de realimentacio de estados K € R?*? tal que a lei de controle u = r — Kz aloque
os autovalores do sistema em malha fechada A — BK em —1 e —2.

3% Questao: Considere (na forma de Jordan)

5 00000 0 0 3 0 1
05100000 1 0 8
00510000 0 1 0
4— 000500000 L | 2 50
00005100 B—1 0 1
000005 10 0 17
0000O0TO0S5 1 1 B8 0
L0 000O00O0O0 5 3 1 1|
53 0 06 00 0
C=[10 -8180280
11 0 B 010 B

Determine os valores de 3 para os quais o sistema nao é controldvel nem observavel.
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4% Questao: Considere

A:[(l) g];B:[?];C:[O 1]

Encontre, se possivel (se nao for possivel, justifique), o ganho L € R?*! do estimador de estados de
ordem completa dado por

&= A+ Bu+ L(y — C#)

que leve o erro (x — Z) assintoticamente para zero alocando os autovalores da matriz dinamica do erro
do observador em —5 e —6.

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

_ s+ 2
3547

G(s)

e 0 esquema de realimentacao unitaria mostrado na figura abaixo.

W (s)
L
A o) A —— 6

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

B
a) Cy(s) = A—O = Cj alocando o pdlo do sistema em malha fechada em —3
0
b) Obtenha C(s) estritamente préprio, de ordem 1, alocando os pélos do sistema em malha fechada
em —2 e —3.

c) Monte a equac@o (ndo precisa resolver!) para a obtencao dos coeficientes do controlador Cp,(s)
préprio que assegura rastreamento assintético para qualquer entrada em degrau, rejeicdo de ruidos

para
s+4

(s —1)(s—2)
e aloca os polos de malha fechada em —1, —1, —2, =2, —3, —3 e —4.
[Dica: (s 4 1)%(s +2)%(s +3)%(s +4) = 87 + 165% + 1065° + 3765* + 76953 + 90452 + 5645 + 144]

W(s) =



