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1. Encontre a função transição de estados do sistema em ℝ2 

abaixo: 

𝑥̇1(𝑡) = 2𝑥1(𝑡) + 𝑥2(𝑡)                 

𝑥̇2(𝑡) = −𝑥1(𝑡) + 2𝑥2(𝑡) + 𝑢(𝑡)
 

 

2. Seja 𝐴 uma matriz quadrada de dimensão 𝑛, e 𝒗 um autovetor 

associado a um autovalor real positivo 𝝀. Mostre que: 

lim
𝑡→∞

‖𝑒𝑡𝐴𝒗‖ = ∞ 

 

3. Usando o teorema de Cayley-Hamilton escreva a matriz 𝐴5 como 

combinação linear de {𝐼, 𝐴, 𝐴2} para o caso em que 

𝐴 = (
−1 0 2
0 1 1
2 1 −1

) 

 

4. Suponha que 𝐴 é uma matrix quadrada de dimensão 𝑛 e B é uma 

matriz 𝑛 × 𝑚. Mostre que se 𝒗 ∈ ⋂ ker 𝐵𝑡(𝐴𝑘)𝑡𝑛−1
𝑘=0 , então 𝒗 está 

no núcleo do gramiano de controlabilidade 𝑄𝑇. 

 

5. Use o critério de Kalman para determinar se o par de matrizes (A,B) 

é controlável onde 𝐴 = (
3 0.5 0.5
0 2.5 −0.5
0 −0.5 2.5

) e 𝐵 = (
0
1
1

) 


