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Lista de Exercicios #2 — 19 de Marco de 2007

1. Considere a funcao de transferéncia:

s+4
G(s) = —5———
() 52+ 55+ 6
Calcule a sua representacao na forma canonica modal. A partir desta representacao, calcule o vetor K para a
realimentagio de estados u(t) = —[K; Ka][z1(t) 72(t)]T de forma que os pdlos do sistema em malha fechada
fiquem nas posicoes —10 + 10j.

2. Refaca o Exercicio #1, usando a forma canonica controlavel. Depois, escreva as equacoes de estado do sistema
em malha fechada e calcule a sua resposta y(t) para condigoes iniciais x(0) = [1 0]%.

3. Represente a planta do Exercicio #1 no espaco de estados, usando qualquer forma matricial de sua escolha
(exceto as formas canénicas modal ou controldvel, que ja foram usadas nos Exercicios #1 e #2). A partir dai,
calcule a resposta do sistema a entrada u(t) = e~u(t), com condigdes iniciais x(0) = [1 1]7.

4. Considere os dois sistemas a seguir (ambos representados na forma candénica modal):

Sistema 1 Sistema 2

. | -1 0 1/40 . | -1 0 1/4
X‘{ 0 5}+[39/40]“ X‘[ 0 5}*{1/4}“
y:[l 1]x y:[l 1]x

a) Calcule o vetor de ganhos de realimentacao K para cada sistema, de forma que o pélo em —1 seja movido
para —4, e para que o p6lo em —5 permaneca onde estd (ou seja, para que o polindémio caracteristico dos
sistemas em malha fechada seja (s +4)(s + 5)).

b) Qual dos dois sistemas ¢ menos controlavel ? Calcule as fungoes de transferéncia Gi(s) e Ga(s), dos
sistemas 1 e 2, respectivamente.



