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PMR3523 Controle Moderno
Apoio à Aula 

Projeto de controladores por realimentação dos estados

(alocação de polos)

Distúrbio e Referência (Servo)
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Fdisturbio
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A = [0 1

2 -0.1];

B = [0;2];

C = [1 0];

sys = ss(A,B,eye(2),0);

g = place(A,B,[-1 -2])
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Simulação com SetPoint de 60deg aplicado em t=5s

Gyd = inv(C*inv(A-B*g)*B);
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Gyd = inv(C*inv(1.2A-0.8B*g)*0.8B);
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% com integral

Ae = [A zeros(2,1)

C 0          ];

Be = [B

0];

g2 = place(Ae,Be,[-3 -2 -1.5]);
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