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1% Questdo: Determine y(¢) para

=[S0 3% r=l 00

m L A =A2-32—10= (A +2)(A—5)

exp(—2t) =op—20a;, exp(5t)=ap+50
5t) — —2t 2 5t)+5 —2t
L g SR exp(-2n)  Dexp(S1)+Sexp(~2)

7 ! 7
B 1 | 2exp(5t)+5exp(—2t) —exp(5t) +exp(—2t) | |1]|
y=1773 [—1§efp(5t)+fo£xp(—2t) SeipI()St)Jrzix%(—zt)] M = —4exp(5t) + 18exp(—21)

24 Questao: Determine: a) J (forma de Jordan); b) Q tal que AQ = QJ para

3 -1 -1
A=10 4 0|, AA)=(A-4)
1 1 5
410 a d a
J={r4),1(3)}=|0 4 0/, 0=1|0 e b |, b#0
0 0 4 —a —a—d—e —a—>b

34 Questao: Determine os valores de o € R e B € R para os quais o sistema deixa de ser controlavel

o 0 O B
v=1|1 -2 0|v+|0]|x
0 1 1 1
B aB o’B
Ctb(A,b)=[b Ab A’] =10 B of—2p
1 1 B+1

det(Ctrb(A,b)) =3B%* —3aBf*+B°=(3-3a+B)B*=0 = B=0B=3a-3

44 Questao: Determine o intervalo para k € R tal que o sistema X(s) Y(s)
em malha fechada mostrado na figura seja BIBO estavel H(s)
H(s) = :
VT 29492t As+2 —k

D(s)=s*+253 + 952 +4s+2+k , —2<k<12
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5% Questao: Considerando a desigualdade de Lyapunov, determine os intervalos de & e 3 reais que
garantem a estabilidade assintética do sistema linear para o qual obteve-se uma matriz P simétrica
definida positiva que produz (A’ indica o transposto de A)

-1 2a -B
—Q=AP+PA=[2aa -5 0
-B 0 —4

A desigualdade de Lyapunov impde Q > 0, ou seja os menores principais lideres da matriz Q devem
ser positivos. Assim,

1 —2a B 2
5 5 20—16
20 5 0|>0 = 1>0, —£<a<£, ﬁ2<7a
ﬁ 0 4 2 2 5

S oA (95)02 < B < \[4—(19/5)a2

6% Questdo: Para o sistema abaixo, determine um ganho L € R?>*? que aloque os autovalores de
(A — LC) (observador de estados de Luenberger) em —5, —6

20 o1
"“lo 2| Y711 ol

Fazendo o projeto do ganho de controle K € R?*? tal que (A’ — C'K) tem os autovalores em —5, —6

K\ =D, A'—C'Klz[_zl _21} 5:{5}’ Clg:m

Amf(l) :lz+(k2—4)l—|—(3—2k2—k1)
11 30

wemners o e flew 0= [T 5] oo [3]

7% Questao: Obtenha um controlador que garanta o rastrea-

mento assintético, a rejeicao de disturbios do tipo degrau, e W (s)
aloque os polos em F(s) = s> + 115> 4 385440 (i.e., polos X(s) C(s) é H(s) Y(f)
em —2, —4, —5) para o sistema dado por f S -
S5s—2 —1 |
H(s) =
(s) s—4



