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1ª LISTA DE EXERCÍCIOS

1) Um gravador de fitas tem o sistema de controle de velocidade com H(s)= 1 e com 
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(a) Faça o LGR para o sistema e mostre que os pólos dominantes são 
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quando K=6.5

(b) Para estes pólos dominates, calcule o tempo de estabilização e o sobressinal para uma entrada degrau.

2) Um sistema de controle de força de um robô tem a seguinte FT de malha aberta 
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(a) Calcule o ganho para o qual os pólos dominantes tenham um fator de amortecimento de 0.707

(b) Para estes pólos dominates, calcule o tempo de estabilização e o sobressinal para uma entrada degrau.

3) Um míssil de alta performance para lançamento de um satélite tem um sistema com realimentação unitária com função de transferência 
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. Plote o LGR para K variando de 1 a infinito.

4) Um sistema com realimentação unitária tem a seguinte FT 
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. Plote o LGR com a positivo.

5) O sistema de controle mostrado na figura abaixo tem 
[image: image7.wmf]1

()

(1)

Gs

ss

=

-


(a) Quando Gc(s)= K, mostre que o sistema é sempre instável usando o LGR

(b) Quando 
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, esboce o LGR e determine a faixa de valores de K para estabilidade. Determine o valor de K e os pólos complexos no ponto de cruzamento com o eixo imaginário


6) Considerando ainda o sistema de controle da figura acima, esboce o LGR considerando 
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 e cada um dos casos abaixo:

(a) Gc(s)= K

(b) Gc(s)= K(s+1)

(c) 
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(d) 
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7) Considere o sistema de controle de um avião de alto desempenho com 
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(a) Plote o LGR quando o controlador é um ganho, ou seja, Gc(s)= K e determine K quando ( para as raízes com 
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é maior que 0.15 (selecione o valor máximo)

(b) Plote a resposta y(t) para um degrau unitário

(c) Um projetista propõe um controlador antecipatório com Gc(s)= K(s+2). Plote o LGR para este caso.
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