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Exemplo 4.7 (Franklin)
Considere o modelo simplificado de um motor CC 
ligado a uma realimentação unitária, na qual o 
distúrbio está representado por W(s). Considere que 
o sensor seja –h e não -1.
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Exemplo 4.7 (Franklin)
(a) Use o controlador proporcional e determine o 

tipo do sistema e as propriedades em regime 
permanente em relação à entrada de distúrbio.

(b) Use o controlador PI e determine o tipo do 
sistema e as propriedades em regime 
permanente em relação à entrada de distúrbio.
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Figure 4.42   Satellite attitude control
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Figure 4.43   Paper-machine response data for Problem 4.32
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Figure 4.44   Unit impulse response for the paper machine in Problem 4.33


