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VIL1. Introducao

Metodologia de Projeto (Recordando):
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VIL1. Introducao

Considerag()es:

Por simplicidade, neste capitulo, consideramos que:
1. O modelo e as especificagoes sao conhecidos;
2. A realimentacao e unitaria;
3. A estrutura da malha de controle ¢ do tipo cascata;

4. O sistema se comporta aproximadamente COImo um par de pOlOS.



VIL1. Introdugio

Especificagﬁes:

Para fins de especificagao de desempenho, serao adotadas as seguintes

figuras de merito:

* Referentes ao regime transitorio: t,, te, t,, M,,.
8 p>tssta> Mp

* Referentes ao regime permanente: K., ,K,,Kg -
g p p>"tvstta



VIL1. Introdugio

Relagoes Importantes (Sistemas de 2.a Ordem):
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VIL1. Introducao

Ideia do Método:

1. Posicionar os polos e zeros do controlador de forma que o LGR

passe por um par de polos especificado, 1 »:

Im(s)
Sl ! A .
, L jwg
S12 = —Cwp £ jwy - \&n
B )
_Cwni 0 Re(s)
s, M

. Ajustar o ganho do controlador para que o par de polos

especificado figure entre os polos de malha fechada do sistema.
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VIIL.2. Exemplos de Projeto

VII.2.1. Servo Controlado por um Controlador PD

Seja o sistema de controle de um servomecanismo de posigao angular

modelado pelo seguinte diagrama de blocos:

Ye(s) Us) Y(s)

NG C(s)

s(s+1)

Projete um controlador PD:
C(s) = K, + Kgs

para que o sistema tenha Mp = 20% e tg = 1s.



VIIL.2. Exemplos de Projeto

VII.2.2. Servo Controlado por um Controlador PI

Seja o sistema de controle de um servomecanismo de posigao angular

modelado pelo seguinte diagrama de blocos:

Ye(s) Us) Y(s)

NG C(s)

s(s+1)

Verifique a viabilidade de se projetar um controlador PI:
C(s) = K, +K;/s

para esse sistema.



VIIL.2. Exemplos de Projeto

VII.2.3. Servo Controlado por um Controlador LEAD

Seja o sistema de controle de um servomecanismo de posigao angular
modelado pelo seguinte diagrama de blocos:

Ye(s) 4 Ul(s) Y (s)
>m C(S) s(sa—l) é
Projete um controlador LEAD:
s+ b,
C(s)= K ) b.<a
©) = Ko be<ac

para que o sistema tenha Mp = 20% € tp = 1s.



VIIL.2. Exemplos de Projeto

VII.2.4. Servo Controlado por um Controlador LEAD-LAG

Seja o sistema de controle de um servomecanismo de posigao angular
modelado pelo seguinte diagrama de blocos:

Y.(s) Ul(s)
iF C1(s) 1 Co(s) 1 SGHD

Y(s)

C1(s) ¢ o controlador projetado em VIII.2.3. Projete um controlador
LAG:

para que o sistema tenha M, = 20%), t;, = 1se Kk, = 10k,,.
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