UFPR

UNIVERSIDADE FEDERAL DO PARANA

TEOS5

Revisao — P2

Prof2 Juliana L. M. lamamura



1. Seja o sistema a realimentacao unitaria
definido pela funcao de transferéncia em
malha aberta abaixo. Projete um controlador
de atraso, no dominio da frequéncia, que
garanta um sobressinal maximo de 29% e um
erro em regime permanente a uma entrada
em rampa igual a 0,1.
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2. Seja o sistema a realimentacao unitaria
definido pela funcao de transferéncia em
malha aberta abaixo. Projete um controlador
de avanco, utilizando o lugar das raizes, que
garanta um sobressinal maximo de 5% e um
tempo de acomodacao a 10% de 0O,5s.
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3. Seja o sistema a realimentacao unitaria
definido pela funcao de transferéncia em
malha aberta abaixo. Projete um controlador
de atraso, utilizando o lugar das raizes, que
garanta um amortecimento de 0,4 e uma
constante de erro de velocidade igual a 20.




4. Seja o sistema a realimentacao unitaria
definido pela funcao de transferéncia em
malha aberta abaixo. Projete um controlador
de atraso, utilizando os diagramas de Bode,
gue garanta um amortecimento de 0,27 e
uma constante de erro de posicao igual a 100.
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. Considere sistemas a realimentacao unitaria.
Para as funcoes de transferéncia de malha aberta
abaixo, esboce os diagramas de Bode e
determine as margens de ganho e de fase
correspondentes.
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