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Seja um servomecanismo de posigdo angular, controlado por uma lei de controle PD, modelado pelo

seguinte diagrama de blocos:

R(s) + E(s) U(s) Y(s)
C(s) [ G(s) >

comC(s) = K2+5s)eG(s) = 1/s(s+1).

a.

Esboce o LGR desse sistema considerando K como pardmetro ajustavel. Calcule os pontos de
separagdo (cruzamentos entre os ramos do LGR). Verifique o esbogo no MATLAB usando o
comando rlocus.

Verifique se os pontos 1, = —1 & j pertencem ao LGR. Caso pertengam, mediante a condigao
de modulo, calcule o ganho K necessario para que Sp5 sejam os polos de malha fechada do

sistema.

Seja um sistema de controle, controlado por uma lei de controle LAG (atrasador de fase), modelado
pelo diagrama de blocos da questio 1, com C(s) = K(s+4)/(s+1) ¢ G(s) =1/s(s+
2)(s + 3).

a.

Esboce o LGR desse sistema considerando K como pardmetro ajustavel. Calcule os pontos de
separagao, os cruzamentos do LGR com o eixo imaginério, as assintotas e seu ponto cruzamento.
Verifique o esbogo no MATLAB usando o comando rlocus. (Dica: as raizes do polinémio

3y* +28y3 + 83y2 + 88y + 24 = 0 sio y; = —4,69, 5 = —2,69, ¥, = —1,55, y, =
—0,41).

Verifique se o ponto §; = —2,69 estd sobre o LGR. Caso esteja, mediante a condigio de

modulo, calcule o ganho K necessario para que S; seja um polo de malha fechada do sistema.

Seja um sistema de controle, controlado por uma lei de controle LEAD (avangador de fase), modelado

pelo diagrama de blocos da questao 1, com C(s) = K(s+2)/(s +3) e G(s) = 1/s(s? + 2s +

2).

a.

Esboce o LGR desse sistema considerando K como parametro ajustavel. Calcule o angulo de
partida do polo de malha aberta p; = —1 + j, os cruzamentos do LGR com o eixo imaginario,
as assintotas e seu ponto de cruzamento. Verifique o esbogo no MATLAB usando o comando
rlocus.

Verifique se os pontos 1, = —0,731 % j9,2 estao sobre o LGR. Caso estejam, mediante a
condi¢ao de modulo, calcule o ganho K necessario para que Sq 5 sejam polos de malha fechada do
sistema.



Esboce o LGR da malha de controle com realimentagdo unitaria e controlador proporcional,
considerando as seguintes fungdes de transferéncia de malha aberta:

a. G(s) = 1/s

b. G(s) = 1/s?

c. G(s) =1/(s*+1)

d. G(s) = 1/(s?+s+1)



