
Um exemplo em Controle

com Observador
São incluídas passagens do livro dos itens : ex. 3.11, 6.13, 7.4 e 8.3



A visão do controle: da concepção à 
implementação



Construindo um modelo que conecta 
objetivos e realização

Cinemática do Movimento: movimento do 
centro e rotação

Objetivo do controlador : manter o carro andando em 
uma linha reta e com velocidade constante



Construindo um modelo que conecta 
objetivos e realização

Reescrevendo o problema de forma compatível com o objetivo e buscando uma linearização em que o 
objetivo possa ser traduzido na estabilização entorno de um ponto de equilíbrio...

notação



Sistema Linearizado e Normalizado



O controlador



O controlador : calculando os ganhos

Polinômio característico determina o comportamento 
dinâmico do sistema de malha fechada

E k_f ?



O papel de Kf



Como escolher o ganho do controlador?



Uma breve excursão sobre sistemas dinâmicos 
lineares de segunda ordem : estabilidade 

Um simples “massa-mola”

autovalores



Uma breve excursão sobre sistemas dinâmicos 
lineares de segunda ordem : resposta a um degrau

Combinando estabilização e desempenho para projetar o controlador



Resposta do Sistema de Malha Fechada



Agora usando um observador – princípio da 
separação (controlador – observador)

Matriz de observabilidade



Projetando o (Ganho) do Observador

L2   regula a frequência de oscilação entorno da trajetória real e l1 determina o tempo para alcançar essa 
trajetória




