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Sistema não linear

ẋ = x− x3 (1)

ẏ = − y (2)

Pontos de equiĺıbrio: ẋ = 0, ẏ = 0⇐⇒ (x, y) = (0, 0), (1, 0), (−1, 0)

Linearização (classifique os equiĺıbrios)

∂f =

[
1− 3x20 0

0 −1

]

• (x, y) = (0, 0)⇒
[
1 0
0 −1

]

• (x, y) = (1, 0)⇒
[
−2 0
0 −1

]

• (x, y) = (−1, 0)⇒
[
−2 0
0 −1

]
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Use Lyapunov/La Salle para provar a estabilidade de (1,0)

• V (x, y) = x2 + y2
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Considere o sistema de controle

ẏ = ay + u (3)

onde u é a lei de controle adaptativo

u = −ky (4)

k̇ = γy2, γ > 0 (5)

• Represente o sistema de controle de malha fechada.[
ẏ

k̇

]
=

[
ẋ1
ẋ2

]
=

[
−(x2 − a)x1

γx21

]
• Encontre os pontos de equiĺıbrio do sistema

• Utilize a função candidata

V (x) =
x21
2

+
(x2 − b)2

2γ
, b > a

para provar que as trajetórias do sistema se aproximam de x1 = 0 para t→∞


