






























































2.3 Cálculo de Subespaços (A, B)-invariantes 24

3. De acordo com o Teorema 1.6, nk é dado por:

nk =< A}IBk n Vk > (2.25)

A} = Ak + J3kpk para pk E F(Vk)

Como o Teorema é válido para qualquer pk E F(Vk) e apenas a submatriz

PA em (2.24) é fixa, podemos, sem perda de generalidade, considerar nulas as
. -k -k -k . k k -k-k' -

submatnzes F21, F12 e F22. A matnz AF = A + B F e entao dada por:

[

k -k -k k

] [

k k

]
A} = An + BnFn Ai2 = AFn Ai2

O A22 O A22

Em conseqüência da forma bloco triangular superior de A}, a substituição da

equação acima e de (2.23) em (2.25) leva ao resultado desejado. O

o cálculo de nk foi então reduzido ao problema da obtenção do subespaço con-

trolável do par (AF~l' J3f2)' Uma abordagem eficientepara resolvê-Ioé, a exemplo

da que tem sido praticada até aqui neste Capítulo, colocar o par em questão nu-

ma forma onde o subespaço desejado seja evidenciado. Considere então a seguinte

mudança na base de representação do sistema (2.21) (2.22).

Xk = QRX
[

Qr O

]QR = O In-v
(2.26)

ÃFll = Q~AF~lQr =
[

Ar11 Ar12

]O Ar22

R"= Q;B~2= [ B~, ]

onde o par (ÃFll' B12) está numa forma canônica controlável, para a qual o subespaço

controlável é dado por

nr = Im(Rr) R.=[~]
Voltando à base anterior, temos então

R; = Q,R. = Q, [ ; ]
























































































































