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1) (3,5) Considere o sistema  

𝑥̇(𝑡) = 𝐴𝑥(𝑡) + 𝐵𝑢(𝑡) 

𝑦(𝑡) = 𝐶𝑥(𝑡) 

No qual 𝑥(0) = [1 0 0]𝑇 e definido pelo sistema diagrama de blocos: 

 

a) (1,0) Mostre que (𝐴, 𝐶) é observável 

b) (2,5) Projete um observador de estados 𝑥(𝑡) que estima 𝑥(𝑡) baseado na medição 𝑦(𝑡), 

tendo como polos da dinâmica deste observador os valores [-1; -2; -3] 

 

2) (3,5) Considere o sistema 

 

𝑥̇(𝑡) = 𝐴𝑥(𝑡) + 𝐵𝑢(𝑡) 

𝑦(𝑡) = 𝐶𝑥(𝑡) + 𝐷𝑢(𝑡) 

No qual 𝐴 = (
0.5 1
1 0

); 𝐵 = (
1
0

); 𝐶 = (0 1); 𝐷 = 0 

 

a) (2,0) Projete um controlador por realimentação de estados que garanta que a 

dinâmica em malha fechada apresente autovalores [-0.3; -0.7] 

b) (1,5) Mostre como deve ser projetado um controlador que garanta que a saída 

𝑦(𝑡) = 𝑥2(𝑡) siga um valor de referência 𝑟 . 

 

 

3) (3,0) Utilizando Matlab disponível em sala. Considere um objeto de massa𝑚 = 1, 

movendo ao longo do eixo x em resposta a uma força 𝑢(𝑡).  

a) O sistema é controlável? 

b) Suponha que você precisa projetar a força 𝑢(𝑡) que move o objeto de uma posição 

e velocidade inicial genérica ao repouso em 𝑥𝑒 = 0. Usando um controlador linear 

quadrático, formule o funcional quadrático e indique os parâmetros de controle.  

c) Calcule o controlador para 2 casos extremos e simule, indicando na folha de 

respostas a curva de x(t) e u(t) obtidas:  

I) Muita penalização para o consumo de controle 

II) Muita penalização para o tempo de resposta 
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