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Quesito 1 Linearizagio do modelo do péndulo invertido em tornaee( 0 ™ 0 0 )" eu= 0, usando
O =X—X, 0, =u—ued, =y—Yy. Responda de forma literal as questdes abaixo:
a. Obter o modelo linearizado sob a forma espaco de estados.
b. Obter o modelo linearizado sob a forma funcéo de transfer&isla= gyu—g.

Quesito 2 SimularG(s) partindo da condigéo inicial=( 0 m™—-0,01 0 0)T e com eu= 0. Comparar
as curvas de resposta obtidas para as componentes do vetor de estado com as apresentadas pelo simulador. Deve
se observar qué(s) corresponde ao sistema linearizado e x@eo vetor de estados do péndulo. Portanto, as
devidas transformacgdes de variaveis devem ser aplicadas.

Quesito 3 Projetar um regulador digital por realimentacédo de estados de modo a manter o sistema em
x=(0 m 0 0)". Usar a mesma taxa de amostragem do simulador. Neste quesito, deve-se escolher a
locagdo dos polos e determinar a matriz de gaiitda lei de retroalimentagégk) = —Kx (k). Supor também
que as component&ék) sdo disponiveis, através da estrutbdEstado  do simulador. Verificar em simulacéo
o comportamento obtido pelo péndulo para diferentes condi¢des iniciais. Comentar os resultados.

Quesito 4 Considerando que o vetor de estad@e ndo é diretamente acessivel, projetar um observador
digital de forma a obter uma estimati%ék) a ser usada pelo regulador. No projeto do observador, desprezar a
existéncia de erros de medicaog, variaveis aleatériag, e vg). Refazer as simul¢ces do quesito anterior usando
como lei de retroalimentacagk) = —KX(k). Comentar os resultados.



