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1% Questao: Determine v(t) para

>
—~
X

I

N _BA+6=(\—-2)(A—3)
exp(At) = po(t)L + p1(t)A,  po(t) = 3exp(2t) — 2exp(3t), p1(t) = exp(3t) — exp(2t)
B | bexp(2t) —4exp(3t)  4dexp(3t) —4dexp(2t) | [1| _ [—3exp(2t) + 4dexp(3t)
v(t) = exp(At)o(0) = | _, exp(3t) + Hexp(2t) —4dexp(2t) + 5 exp(3t)] M - [ 5exp(3t) — 3exp(2t)

22 Questao: Determine a forma de Jordan A da matriz A abaixo e uma matriz Q tal que A= Q'AQ

1 11
A=10 2 0|, AN)=1L-2)°
-1 1 3
2 1 0 a d a 10 0
A=10 2 0| , Qura=|0 e b , Q=100 1
0 0 2 a at+d—e a—2>b 1 1 -1

3% Questao: a) Determine os valores de 31 e B2 para os quais o sistema abaixo deixa de ser observavel
b) Determine, para cada valor de (1, 82 qual autovalor deixa de ser observével.

o= |22 e v a)e
AN =X —5X+6=(\A—=2)(A=3), Bi=pr=0

_lelZ A1 Ba - ) _
Obsv(A4,c) = |:CA:| = [_251 58, 48 + 752] = Nao observavel para det(Obsv(4,c)) =0

= Os dois autovalores sdo nao observaveis

det(Obsv(A,¢)) =467 + 95182 + 503 =0 = p1=—P2, b= —252

b1 = —p2 = —F # 0: (autovalor 2 deixa de ser observavel)

—4 4 -5 4
My = [:;l ;l] , rank |[=5 5| =1, Mz = [:? ﬂ , rank |—=5 4| =2
-8 B -8 B
1 =—(5/4)B2, P2 =48, /1 = —55,5 # 0 : (autovalor 3 deixa de ser observavel)
—4 4 -5 4
My = [:g Z’j , rank | =5 5| =2, Ms = [:g ﬂ , rank |58 48| =1
=56 4P -8 B
4% Questao: Determine o intervalo para k tal que o sistema X(s) H(s) Y(s)
em malha fechada mostrado na figura seja BIBO estavel
8s
H p—
O = iyss 112748 K

1<k<?2
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52 Questao: Classifique a matriz A quanto a estabilidade, justificando, tendo em conta que a matriz
P solucao da equacao de Lyapunov A’P + PA = —1I é dada por

5 1
P=11 6
4 1

W o

Como os menores principais lideres ndao sao positivos, P ndo é definida positiva e portanto A néo é
assintoticamente estavel.

6% Questao: Determine, se possivel (justificando) um ganho que aloque os autovalores do sistema em
malha fechada abaixo em —2 e —3

@:[_32 _13]2}4—[_01]3:, y=[-1 1]v

a) com uma realimentacdo de estados z = r — kv, k € R1*2;

b) com a lei de controle de realimentacao de saida x =r — gy, g € R.

(s+2)(s+3)=s+55+6

A—bk:[?’irfl _31““2}, AN =N 4 (—hy — DA+ (b + 2k —3), k=[-9 9]
Amtge= [P0 T AN = -+ -9, g

7%¢ Questao: Considere o sistema linear H(s) e o esquema de realimentacao unitaria abaixo.

s Y(s)
B o) Hs)

-1

a) Determine um controlador préprio que aloque os polos do sistema em malha fechada em —2, —3,
—4, ou seja, nas raizes do polinomio (s + 2)(s + 3)(s +4) = s® + 9s? + 26s + 24

(a15+ag)(s® +25 — 1) 4 (bys + bo) (s +4) = s> + 95> + 265 +24, a; =1,b; =3,bp = 7,00 = 4

3s+1
C(s) = S d

b) Determine o valor de p que garante erro em regime nulo para entrada em degrau

fo 24 6

P B0~ (M)(4) T



