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Prof. Alexandre Stamford

“O futuro você não pode prever,

mas permitir que ele aconteça”

Antoine De Saint Exupéry

1)  Um sistema de controle é dito a estrutura variável se a estrutura e/ou os parâmetros do controlador variam, sendo descontínuas as variações dos parâmetros, em função do estado, e/ou das perturbações do sistema controlado. Considere o sistema descrito por:
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onde 
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=+1 se a expressão interna é positiva e é igual a –1 se a expressão é negativa.

Esboce as trajetórias do plano de fase (x1, x2) para as condições iniciais:

a) x1(0) = 0 ; x2(0) = 5,9

b) x1(0) = 6 ; x2(0) = -2

O que acontece com essas trajetórias quando o coeficiente 0,12 é substituído pelo coeficiente variável 0,75sen
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10

? Esboce no plano de fase.

2)  Volterra modelou o crescimento de duas populações competindo pelas equações:
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 onde x1 e x2  são o número de espécimes das duas populações, respectivamente, e ki , i = 1, 2, 3, 4 as constantes ou parâmetros do sistema. Os termos não lineares x1x2 expressam a interação entre as duas populações.

Suponha duas populações de bactérias, por exemplo, com k1 = -1, k2 = -2 e k3= k4= -1.

a) Estude, por linearização, a estabilidade local de cada ponto de equilíbrio. Esboce as trajetórias no plano de fase.

b) Para que valores dos parâmetros os pontos mudariam de natureza e quais as conseqüências disto.

3)  Considere o sistema descrito por:
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a) Encontre o(s) ponto(s) de equilíbrio do sistema.

b) Linearize o sistema em torno dos pontos de equilíbrio. Classifique os pontos.

c) Esboce o plano de fase.

d) Simule o sistema num computador digital para duas condições iniciais e imprima os planos de fase x1x2, x1x3 e x2x3.

4)  Dados o sistema:
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determine a localização e a natureza dos seus pontos de equilíbrio e esboce as trajetórias no plano de fase x y.

5)  Estude detalhadamente no plano de fase xy o comportamento do sistema descrito por:
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6)  Resolva os seguintes problemas de controle ótimo:

a)
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b)
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c)
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7)  Resolva os seguintes problemas de controle ótimo do livro “Elements of Dynamic Optimization”; Alpha C. Chiang, 1992, McGraw Hill:

a) Exercício 7.6 nº 1 pg. 199.

b) Exercício 7.6 nº 2 pg. 199.

c) Exercício 7.7 nº 3 pg. 204.

d) Exercício 8.4 nº 3 pg. 234.

e) Exercício 8.5 nº 2 pg. 239.

f) Exercício 9.3 nº 1 pg. 263.

g) Exercício 9.4 nº 1 pg. 274.

Boa Sorte!
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