Técnicas em Teoria de Controle
P1-2015

1. Encontre a funcdo transicdo de estados do sistema em R?
abaixo:

x1(t) = 221 (t) + x,(t)
X, () = —x1 () + 2x,(t) + u(t)

2. Seja A uma matriz quadrada de dimensao n, e v um autovetor
associado a um autovalor real positivo A. Mostre que:

lim||let4v|| = o
t—oo

3. Usando o teorema de Cayley-Hamilton escreva a matriz A°> como
combinacio linear de {I, A, A%} para o caso em que

-1 0 2
A= 0 1 1
2 1 -1

4. Suponha que A é uma matrix quadrada de dimensao n e B é uma
matriz n X m. Mostre que se v € N¥Z§ ker Bt(4¥)t, entdo v estd
no nucleo do gramiano de controlabilidade Q.

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

3 0.5 0.5 0
é controldvelonde A =0 25 —-05]eB=|1

0 -05 25 1



