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Franklin 4.7

s

4.7 Considere 0 sistema de controle do motor CC com realimentagiio (tacdmetro), mostrado na figura,
4.25 (a).

(a) Encontre os valores para K’ e k' para que o sistema da Fig. 4.25(b) tenha a mesma funcio de
transferéncia do sistema da Fig. 4.25(a)

(b) Determine o tipo do sistema em relagio a 6, e calcule K, em relagio aos parimetros Kekl
(¢) A adigio do tacdmetro na realimentagiio com k; positivo aumenta ou diminui K7
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Figura 4.25 Sistema de controle para o Problema 4.7.
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Franklin 4.14

4.14 Um sistema de controle de posi¢do de um motor € mostrado na Fig. 4.29. Assuma que a dindmica
do sensor seja H(s) = 1.

(a) O sistema pode rastrear um sinal de referéncia constante » com erro em estado estacionério
nulo? Se sim, qual € o valor da constante de velocidade?

(b) O sistema pode rejeitar uma entrada de distirbio em degrau w com erro em estado estaciona-
rio nulo? Se sim, qual € o valor da constante de velocidade?

(¢) Calcule a sensibilidade da funcéo de transferéncia em malha fechada para mudancas no polo
em —2 da planta.

(d) Em alguns casos, existem dindmicas no sensor. Repita as questdes de (a) a (c) para H(s) = 20/
(s+20) e compare as constantes de velocidade.
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Considerando o sistema a seguir,

Classifique o sistema quanto ao erro em regime permanente em
relacao a entrada de referéncia,

e calcule o erro em regime permanente correspondente.

Encontre também a funcao de sensibilidade da funcao de
transferéncia em malha fechada para alteracdes no polo em -10.

Calcule o valor da sensibilidade da funcao de transferéncia em
malha fechada para alteracdes no polo em -10 quando s = 0.
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Simulacao no Xcos (Scilab)

+Z s+4 10
] 3 (s+1)*(s+10)

e(degrau) =0
e (rampa) = 0,25 (sistema do tipo 1)



Simulacao no Xcos (Scilab)
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Simulacao no Xcos (Scilab)
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Simulacao no Xcos (Scilab)
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erp(rampa) - 0,125



Simulacao no Xcos (Scilab)
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Simulacao no Xcos (Scilab)

2.8751




