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1. Seja um servomecanismo de posição angular modelado por 𝐺(𝑠)  =  1/𝑠(𝑠 + 0,5). 

a. Projete uma lei de controle PD  

𝐶(𝑠)  =  𝐾𝑐(1 + 𝑇𝑑𝑠) 

para que o sistema em malha fechada com realimentação unitária tenha seu par de polos de malha 

fechada alocado em 𝑠1,2 = −2 ± 𝑗√2. 

b. Desenhe o diagrama de blocos do sistema de controle em malha fechada projetado. 

c. Calcule o erro em regime permanente 𝑒P para uma entrada de comando do tipo rampa unitária. 

2. Seja um servomecanismo de posição angular modelado por 𝐺(𝑠)  =  1/𝑠(𝑠 + 0,5). 

a. Projete uma lei de controle LEAD  

𝐶(𝑠) =  𝐾𝑐

(𝑠 + 𝑏𝑐)

𝑠 + 𝑎𝑐
, 𝑏𝑐 < 𝑎𝑐  

para que o sistema em malha fechada com realimentação unitária tenha um par de polos de malha 

fechada alocado em 𝑠1,2 = −2 ± 𝑗√2. 

b. Desenhe o diagrama de blocos do sistema de controle em malha fechada projetado. 

c. Calcule o erro em regime permanente 𝑒P para uma entrada de comando do tipo rampa unitária. 

3. Repita os exercícios 1 e 2 considerando: 

a. 𝐺(𝑠)  =  1/𝑠2 e 𝑠1,2 = −1 + 𝑗 

b. 𝐺(𝑠)  =  2/𝑠2 e 𝑠1,2 = −5 

c. 𝐺(𝑠) = 1/𝑠(𝑠 + 1)(𝑠 + 2) e 𝑠1,2 = −4 + 2𝑗  

  

 


