Sistemas Lineares 2009 F. Pait

Lista de exercicios 5 e ultima

1. Mostre que o sistema n-dimensional
o [An Ap B
o= 42 4% a0+ | 3] e

para o qual A;; é g X g e By é ¢ x m com posto ¢, é controlavel se e somente se o sistema
linear de dimensao n — ¢

Z(t) = AQQZ(t) —+ Agﬂ)(t)

for controlavel.
2. Mostre que se o sistema linear
&(t) = Az(t) + Bu(t)
é controlavel, entao para K de dimensao apropriada o sistema
2(t) = (A+ BK)z(t) + Bo(t)
também é controlavel.

3. Compute um observador de dimensao 2 tal que o erro decaia exponencialmente com
constante de tempo A\ = 10 para a equacao de estados linear

i(t) = {(1) :;] z(t) + m u(t)
y(t)=[1 1] z(t).

4. Construa as formas canonicas controlavel e observavel de uma funcao de transferéncia
estritamente propria de dimensao 2 genérica.

5. Para um sistema linear invariante no tempo controlavel e observavel de dimensao 2,
construa um observador assintético e uma realimentacao de estado de forma que os
autovalores do sistema completo em malha fechada sejam as raizes do polinomio (s* +
/\15 + )\0)(82 + K18+ li()).

6. Mostre que, para o sistema linear invariante no tempo de dimensao n

Ax(t) + Buf(t)
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(Estabilizabilidade) Existe uma realimentacao de estado K de dimensao apropriada tal
que A+ B) é exponencialmente estével se e somente se o posto da matriz [)\I —A B]
for igual a n para cada A que é um autovalor de A com parte real nao negativa.

(Detectabilidade) Existe uma matriz H de dimensao apropriada tal que A — HC' é

¢ for igual a n
A — A &
para cada A que é um autovalor de A com parte real nao negativa.

exponencialmente estavel se e somente se o posto da matriz [



