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Quesito 1. Considere o modelo em espaço de estados linearizado de pêndulo invertido em torno dex =
( 0 0 π 0 )T . Projetar um regulador linear quadrático considerando que todas as componentes dex(k) são
disponíveis através da estruturaStrEstado do simulador. Verificar em simulação o comportamento obtido
pelo pêndulo para diferentes condições iniciais. Comentar os resultados.

Quesito 2. Considere o modelo em espaço de estados linearizado de pêndulo invertido em torno dex =
( 0 0 π 0 )T . Projetar um regulador linear quadrático gaussiano usando um filtro de Kalman estendido para
obter estimativaŝx(k) a partir de medições diretas da posição e do ângulo do pêndulo. Comparar os resultados
obtidos com os dos quesito anterior para os mesmo parâmetros da função de custo e condições iniciais. Observe
que as componentes da matriz de covariânciasQ(k) do ruído de processo devem ser determinadas euristicamente.
Comentar os resultados e a metodologia de ajuste do filtro.
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