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A dindmica de sistemas mecanicos sujeitos a atritos de magnitude reduzida pode frequentemente ser
modelada por um duplo integrador, i.e., G(s) = k/SZ.

a. Esboce o diagrama de Bode de G(jw) e determine a margem de fase Ug e a frequéncia de
cruzamento de ganho W¢g do sistema ndo compensado. Expresse as respostas em fungao de k.
b.  Calcule os pardmetros K¢, . e b de um controlador LEAD na forma
s+ b
C(s)= ke——, bc<a
()= ke, b <a

C

que faga com que o sistema compensado tenha margem de fase “}1 = 30 graus e mantenha a

constante de erro de aceleracao K, inalterada. Expresse as respostas em funcao de k.

Seja um sistema de controle modelado pelo seguinte diagrama de blocos:

R(s) + E(s) U(s) Y(s)
C(s) > G(s) >
com G(s) =5(s+3)/s(s+1)(s + 2).
Projete um controlador LEAD na forma
s+b
C(s) = kcraz, b. < a.

para que o sistema em questio satisfaga as especificagées ,u? =60 graus ¢ Kg = 150.
Considere o sistema de controle modelado pelo diagrama de blocos da questio 2 — considerando a
mesma fungdo de transferéncia G (s) —em que C(s) = C;(s)C,(s).
a. Projete um controlador LEAD na forma
s+ b,

Cl(S) = kcrac, bc < ac

para que o sistema em qucstﬁo tenha margem de fase ,Ll}i =60 graus e mantenha a constante de

erro de velocidade K, inalterada.



b. Projete um controlador LAG na forma

_s+b —
CZ(S) = kcs_l_c_lc: ac < b¢
c

para que o sistema, ja compensado por Cj (s), mantenha inalterada a margem de fase e aumente

Ky em um fator de 20.

5. Mostre matematicamente que os diagramas de Nyquist, para @ € [0, 00), dos controladores LEAD e
LAG tém forma de semi-circunferéncia.



