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Andlise de estabilidade de Lyapunov em sistemas positivos.
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Resumo

Na vasta teoria de controle é relevante a andlise da estabilidade de um sistema em torno de seus pontos de equilibrio.
Para tanto utilizam-se diversos critérios para estabelecer se o sistema € estavel ou ndo.Neste presente trabalho as
definicBes de estabilidade que serdo utilizadas sdo as de Lyapunov. Para ilustrarmos esta andlise,nosso foco neste

trabalho é o estudo de estabilidade de sistemas positivos.
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Introducéo

Os sistemas positivos modelam dindmicas que
envolvem apenas variaveis de estado, entradas e saidas
nao-negativas. Suas aplicacbes vao desde sistemas
econdmicos até dindmica de populacdes.

O objetivo desse projeto é apresentar a
estabilidade desse sistema em um ponto préximo a
origem, através da desigualdade de Lyapunov.

Resultados e Discusséo

Através dos conceitos associados a estabilidade
de Lyapunov, foi possivel analisar a estabilidade do
sistema para um conjunto de valores iniciais para a
entrada do sistema, quando o mesmo é definido por uma
funcdo linear co-positiva, funcdo maximo e fungéo
guadratica. Todas estas funcBes sédo equivalentes para
sistemas positivos.

O teste para a resolucdo da desigualdade de
Lyapunov de um sistema positivo foi feito no CVX e as
simula¢gBes mostradas nas figuras a seguir foram feitas
no MATLAB.

Figura 1. Funcéo Linear Co-positiva.

Figura 2. Funcdo Maximo

Figura 3. Funcdo Quadratica

Conclusdes

Ao analisarmos 0s resultados do
desenvolvimento do projeto podemos verificar que dado
qualquer valor inicial ao sistema positivo, suas trajetérias
devem convergir a origem (ponto de equilibrio),
independentemente da funcdo de Lyapunov utilizada.

Desta forma verificou-se que os resultados
obtidos foram coerentes com a teoria de controle
abordada durante a iniciagao cientifica e desenvolvida no
relatorio final de atividades.
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