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1* LISTA DE EXERCICIOS

1) Verifique a linearidade das seguintes equagdes diferenciais:

a) y+2y+3cos(t)y=u b) cos(y) y+sen(2y) =0

c) yy+y=u d) ty+ty=u
2) Linearize o seguinte sistema y = u,ujuj +sen(u,)e"? +u; em torno de u;y = 0; uyy =1; uzp =0

3) Dada arede RC abaixo, pede-se:

a) Calcular a funcao de transferéncia _]1550(5) ;

i(s)

b) Obter a representacdo em variaveis de estado;

4) Obtenha uma representacdo em variaveis de estado para o sistema flexivel para manipulagao
remota mostrado na figura abaixo. Este sistema ¢ usado para operacdes que requeiram manipulagdo
no espaco, tais como: consertos em estagcdes espaciais, captura de satélites espaciais, etc.
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Na friction™



6) Dado o sistema hidraulico abaixo, obtenha sua equagao diferencial linear em torno do nivel de
operacdo médio h, . A restri¢cdo R ¢ linear e a largura ¢ de 1 m.
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7) Determine o diagrama de blocos e o grafico de fluxo de sinais para os seguintes sistemas:
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8) Utilizando as regras de algebra de blocos, obtenha as relagdes ? e ? a partir dos
v, X,

diagramas de blocos obtidos na questdo anterior.



