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Principio da Separabilidade

* Projetar o controlador como se as variaveis de
estados estivessem disponiveis

* Projetar o observador como se nao fosse utilizar
realimentacao de estados

—>Realimentar as variaveis estimadas

Assintoticamente x=x
“0 observador nao é observavel”
(ndo aparece na funcao de transferéncia)
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bem como os estados.
apesar de Condig¢oes Iniciais distintas!!
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Posicionamento dos Polos no EE

 Teoricamente seria possivel posicionar os pélos no EE de
forma arbitraria

* Pratica — alteracoes substanciais da dinamica do processo
levam a saturacao do atuador

e Considerar os zeros!!

Projeto do Observador
>>|l=acker(A’,C’,[polos]); L=L’



%Projeto 1
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Egs. do Sistema Completo

x=Ax+Bu+ Fw
Processo w

y=Cx l

X : . SENEYA —PQ—oL»O—» Processo
Observador )f - A)f +Bu+ L(y-7) )

y=Cx

Lei de Controle :u =-Kx+ N,r
x = Ax- BKx + BN,r + Fw

N

e, =xX—-Xx

X-%=Ax-%)+Fw-L(y-7)

x=(A-BK)x+BKe, + BN,y + Fw

e, =(A-LC)e, + Fw
x| [(A-BK) BK X BN, F
— + r+| |w

0 (A-LC)

y=|c 0][;]
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Funcao de Transferéncia em MF

r u
—> N —>Q—<>—>O—> Processo
A

—> B *—>
x1 [(4-BK) BK 1[x] [BN, F
Tl = r+ w
Cx 1 0 (A - LC) €x 0 r :(')bservadnr
X
Y(s) ¢ o] (s —A+BK)™" —(sI - A+BK)"'BK(sl - A+ LC)™ |[BN,
R(s) 0 (s -A+LC)™ 0
Y(s) _ C(s - A+ BK) BN, A dindmica do observador n3o
R(s) aparece na F.T. !!
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