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1. Nos sistemas abaixo, identifique os componentes (planta, sensores, atuadores e controlador) e as 

variáveis que representam o fluxo de sinais entre esses componentes (variável controlada, variável de 

comando, variável manipulada, variável realimentada e sinal/variável de atuação). 

a. Elevador do prédio 

b. Sistema de controle de iluminação do prédio. 

c. Sistema de controle do aeropêndulo (figura abaixo). 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

2. Com base nos pesquisadores e eventos citados na Seção I.3 do curso e através de pesquisa na internet, 

escreva um texto de aproximadamente uma página (manuscrita) resumindo a história do Controle 

Clássico/Moderno. 

3. Classifique os seguintes sistemas de controle segundo os aspectos tratados na Seção I.5 do curso: 

a. Aeropêndulo (vide figura da questão 1.c). 

b. Servomecanismo (vide figura abaixo). 
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Loop: 

 y~=ler(PinoEncoder); 

 e = yref-y~; 

 u=Kp*e+Kd_T*(e-e_); 

 escreve(u,PinoMotor); 

 e_=e; 

 delay(100); //ms 

Condicionamento 
de Sinal 𝑦෤ 

Pseudocódigo 

𝑅𝑎 𝐿𝑎 
𝑢 

𝑣𝑎 
Computador 

Circuito de 
Acionamento 

𝐵 

𝐽 

Potenciômetro 

Tacômetro 

Carga 

𝑒 

𝑖 

𝜏, 𝜔, 𝜃 

𝑦1 

𝑦2 

yref=pi/2; 

Loop: 

 y1=ler(PinoPot); 

 y2=ler(PinoTac); 

 u=-K1*y2+K2*(yref-y1); 

 escreve(u,PinoMotor); 

Pseudocódigo 



4. Quais são os efeitos, vistos em sala, da realimentação negativa sobre propriedades de um sistema? 

Demonstre-os analiticamente para o sistema modelado pelo seguinte diagrama de blocos: 

 

 

 

 

 

 

5. Descreva conceitualmente como é feito o projeto de uma lei de controle. 

 

Sugestão de Leitura: 

• Capítulo 1 de (Kuo, 1985) [ou uma versão mais recente]  

• Capítulo 1 de (Ogata, 1983) [ou uma versão mais recente]  
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