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2ª LISTA DE EXERCÍCIOS

Todos os problemas referem-se ao diagrama de blocos abaixo, em que a função de transferência da planta G(s) pode incluir o atuador





1) Um avião de combate tem a seguinte função de transferência
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em que Y(s) é a razão do ângulo de ataque (rad/s) e ( é a deflexão de elevação (rad). 

Considere a função de transferência do atuador como sendo
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e a realimentação unitária. 

Projete um controlador para que o sistema de malha fechada tenha as seguintes especificações: tempo de estabilização para entrada degrau unitário menor que 2 s e sobre-sinal máximo  menor que 10 %

2) Um sistema de controle da posição de uma antena possui a seguinte função de transferência


[image: image4.wmf])

10

s

)(

5

s

(

s

10

)

s

(

G

+

+

=


As especificações de desempenho do sistema são: erro de regime para uma entrada rampa r(t)= Bt menor ou igual a 0.01B, sobre-sinal para uma entrada degrau unitário menor que 5%, com tempo de estabilização menor que 2 s. Projete um controlad
[image: image5.wmf]or adequado.

3) Um robô móvel usando um sistema de visão como realimentação tem a seguinte função de transferência
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e o controlador é selecionado como um PID, para que o erro de regime para uma entrada degrau seja igual a zero.

Projete este controlador para que: o tempo de estabilização seja menor que 6 segundos, percentual de sobre-sinal menor que 5% e constante de erro de velocidade estático (Kv) maior que 0.9.

4) Considere 
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 na figura anterior. Projete um controlador para que o sobre-sinal máximo para uma entrada degrau seja menor que 5 % e o tempo de estabilização seja menor que 1 s. É também desejado que a constante de acelaração estática Ka seja maior que 7500. 

5) Um avião de alto desempenho  possui a seguinte função de transferência de malha aberta para o controle do ângulo de rolagem (roll angle).
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 Projete um controlador tal que a resposta ao degrau seja “bem-comportada” e o erro de regime seja zero.
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