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Obsl: A notagdo adotada nesta prova segue AgRDEs,.
Obs2: Polindmio caracteristico de um modelo autﬁmﬁry yI +...+ Zyz y2 + (Z,-Dy+Z,=0

12 Questdo As seguintes afirmativas sdo verdadeiras ouddl32)? Comente cada resposta de forma critigj. (0,

a) (0,5) A triangularizacdo da matriz de regressorel® método Modificado de Gram-Schmidt melhora as
caracteristicas numéricas da identificacdo pelaamgel de base para uma base ortonormal. A taxaddede
de erro (ERR, em inglés), derivada deste procedonénutilizada na escolha dos regressores quedmnm
modelo. Infelizmente este procedimento ndo é o mdéxuado quando ha baixa relagdo sinal ruido.eNest
caso critérios baseados na teoria da informacgq AdC — Akaike Information Criterion) sédo maisretos.

b) (0,5) A selegdo da taxa de amostragem, para sistén@ares leva em conta algumas heuristicascters
“cinco a oito amostras e’ ou “X vezes a Banda Passante”. Para sistemadim@&res uma técnica para
selecionar a taxa de amostragem € utilizar a an®lacdo de um regressor linear e de um regressor
quadratico (Aguirre, 2007). Esta abordagem gargnot nenhuma caracteristica relevante do proceséo se
perdida na identificacé&o.

a) Falso — a ERR fornece melhores resultados p&dugdo de ordem no caso de baixa SNR. Segundoédtig.
12.9, para SNR=0,74, apenas o método baseado efici@utes de agrupamento indica o resultado amrret

b) Falso — a abordagem proposta é uma orientaé@iogarNao garante a identificagdo completa pasdgger sistema.

22 Questao (2,0) Considere as equacdes do Filtro de Kalman:
) Xig = @Ky + MU
i) P = PRIk + 1 Qi
i) Kiag = PeaHyaalHiaaPeaH e + Rl ™
V) Xigar = Xiear + Kiaal Vs = HianXaa]

V) Pkt—l = P1 — KyaHiaa P

a) (0,5) Qual a diferenca entre um observador de estadim filtro de Kalman.
b) (1,5) Apresente as equacgdes do filtro de Kalmaa par sistema de 12 ordem e trace um diagrama xio die
sinal correspondente.

a) O observador e o filtro de Kalman reconstroenvaveis de estado de um processo utilizando wuein do
processo. No entanto, o observador néo leva era @sntaracteristicas (variantes no tempo) do reftgyanto o filtro
de Kalman é 6timo no sentido de minimizar a coveigida estimativa. O ruido de medida, R, e o rdidamico, Q,
s&o considerados. E feita uma fus&o entre valoies tlos sensores e os estimados pelo modelopedgapredicdo. A
inovacao é ponderada pelo ganho de Kalman.

b) Para um sistema de primeira ordem as matré&esesluzidas a escalares.
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32 Questdo (2,5) Considere a identificacéo recursiva corarfde esquecimenta

y(k) = ik —1)0; + (k)
[PA- 1, .
TP:-IPJ« 1P-A

K, =

Bi= 0+ Py [y(k) — i

1
P, _% Jo P :IT’L’A@NA- N
Y PP

a) Qual é o compromisso que deve ser observado n¢hasto fator de esqueciment@ Em particular, como
selecionaf. se o nivel de ruido € alto? E qual a rela¢db cam a taxa de amostragem?

b) Por que haveria vantagens em se reduzir o fatesglgecimento na fase inicial da identificagéo?

c) Por que seria necessario adaptar o fator de esgemetti ao longo de uma identificagdo?

d) Por que seria necessario manipular a matriz deriémeda para seguir melhor a variagdo dos parastro

e) O que acontece com os parametros estimados destemaivariante no tempo se a excitagédo tende @ zero
a) Compromisso estabilidade versus plasticiade.
A muito pequeno causa instabilidadé=& produz uma estimacéo sem ponderacéo das amostras
Se o sistema for variante no tempo é importantezied para que estas variagdes sejam seguidas peladstiffmaior
plasticidade).
Se houver muito ruido o fator de esquecimento deveproximo de 1 para que variagfes fortes do siialsejam
interpretadas erroneamente.

b) Pois, como ndo ha informagé&o disponivel é vaatapumentar a plasticidade (convergéncia maidagpi
¢) Quando o sistema apresenta fortes variagGegatametros.

d) Quando o sistema apresenta fortes variacGesido. r

e) Mantém-se os valores anteriorggffroxima de singular)

42 Questao (4,5) Considere, para = -3 e seis diferentes valores para as condigiiemis, y(0), a simulagdo do
modelo dinamico discreto da funcéo logistica impegfk) = Ay(k —1) - Ay(k —1)3. O gréfico correspondente de y(k) vs

y(k-1) é mostrado logo a seguir. Todos os pontssraglos pela fungdo nos experimentos (k=0:100peasi@cados
por ¥, enquanto os primeiros 40 valores estanemtados por linha continua, indicando as priméfeassicdes.
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1) Logistica impar, A=-3 y(0)=0 2) Logistica impar, A=-3 y(0)=-1e-10 3) Logistica impar, A=-3 y(0)=-1.1547
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a) (0,5) Calcule os pontos fixos da funcédo logistiopar para. = -3.
b) (1,5) Calcule os autovalores, considerando a linegéio em torno dos pontos fixos.
¢) (1,0) Esboce um algoritmo de minimos quadrados igargificar os parametros deste sistema polinomial
d) (1,5) Relacione o comportamento observado noscpsifaos pontos fixos calculados e aos autovalores
calculados. Comente em particular:
- Regido de “Estabilidade” do ponto fi%@” em relacdo aos demais pontos fixos. 1) vs 8).e
- Espelhamento entre as simulacdes 3)ead)anto nao ha espelhamento entre 2) e 5).
- Por que apenas transi¢cfes sobre o “Btéfmscos) ocorrem, independente das condi¢cdaisiic

Pontos fixos:Z . y}+(Z,-Dy=0 S =AY H(A-Dy=0 - y(-Ay?+(A1-1)=0

a) Y(-Ay’+(A-1)=0- y=0y= i,//]T_l = i\/% =|y =0,y =%1.1547|
b) Autovalores: -3,-3,-3

-1
0 0=lTw[ Wy, ondey =1y v e 6=16 6
d) - Todos os pontos fixos séo instaveis, no entapinto fixo 0 tem maior estabilidade numérica. $amdo
- Os pontos fixos -1.1547 e 1.15.472 sao simétrieeguenissimas diferencas iniciais anulam a sametr

- O “N” se origina da lei de formacag(k) = Ay(k —1) - Ay(k —1)®, dai o gréfico regulary(k) = f (y(k -1)) .




