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Para la ecuadn de estado no lineal

X, (t) 4 u(t)
X(t) = 2X,(t) +u(t)
3a(t) + X8 (1) — 4%, (1)%,(t) + HXE()

y(t) = x5(t)

determinar la soluén nominal constante correspondiente a una entrada nominal constante cualquiera
dadau(t) = (. Linealizar la ecuacin de estado alrededor de esta sd@aciominal. Mostrar que i (0) =
0, entoncey; (t) es cero independientementewdt).

Encontrar una realiza@n de la matriz transferencia

~

G(g = [~(1%5+6) 225+23

3s+34 3s+34 |

Para el sistema de una entrada y una salida

X(t) = AX(t)+Bu(t), xeR"ueR,
y(t) = Cx(t), YER,

mostrar que su funéh transferenci&(s) tienem ceros (es decir que el numerador@s) tiene grado
m) siy Dlo si

CAB=0 para=0,1,2,....n—-m—2, yCA™™1B=+£0.

O equivalentemente, la diferencia entre los grados del numerador y denomin#{sy (grado relativo
deG(s)) esa =n—msiy lo si

CAB=0 para=1,2,...,a—2, yCA*'B=£0.
Encontrar la matriz de transam de estados del sistema

X(t) = [_ o _c?o SJ X(1).

Dado el sistema

—-25 —45 -55 2
x—| -5 —15 —15|x+| 02 |u

15 35 35 -0,8
y=[1 0 Qx

determinar si es Lyapunov estable, agiitamente estable, y/o BIBO estable. Si no fuera BIBO estable,
dar un ejemplo de una entrada acotada que produzca una salida no acotada.



