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Exercicio 1
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Estudou-se o sistema massa-mola amortecedor ilustrado acima para obter sua evolucao
temporal da posic¢éo e da velocidade do carrinho.
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Deduziu-se a equagdo que rege o sistema a partir de duas abordagens diferentes:

e Utilizando a transformada de Laplace a fim de obter uma equagdo para representar o
comportamento do sistema, sendo obtida uma funcéo de transferéncia.

e Montando o vetor de estados e a obtendo dos autovalores correspondente a matriz
dindmica do sistema.
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Como esperado, os dois métodos levam a resultados idénticos, o qual é identificado
pelos dos autovalores que sdo iguais as raizes do polinbmio no denominador da fun¢do de
transferéncia.



Exercicio 2

SOLUSAD MOMOGERA

AX + RX 4+ CYX

Os cenarios de movimentacao do sistema podem ser divididos em trés, o primeiro é o
caso de raizes complexas, o seguindo é o caso em que as duas raizes sdo reais e idénticas e o
terceiro é o caso em que as duas raizes sao reais e distintas.

A simulacdo contempla os primeiros 30 segundos desde a condicdo inicial imposta. Os
valores numéricos para os parametros foram os seguintes : m =1 kg e k = 210 N/m, sendo os
valores para o coeficiente de amortecimento estabelecidos para se atingir o cendrio desejado.
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Caso em que b = 10 N s/m, gerando duas raizes complexas
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Caso em gque b =40 N s/m, gerando duas raizes reais identicas
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Caso em que b =90 N s/m, gerando duas raizes reais distintas
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Cadigo utilizado:
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m-=-1;-//7kqg]

k 210; [N/m]

S 4 Tempo-de - simulacdo
tE-=-10;

i-=-1000;

t-= linspace(0,tE,i);
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c131s5-do-sistema:

Xinicial = [1-2 -3 4

r

Xpontoinicial = [1-2-3-4-5];
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fAVetor-d stados:

funcprot (0)

function dy=£i(t, ¥v)

dy (1) = ¥(2):

dy(2) = -(k/m)*yi(l) - (b/m)*y(2);
endfunction
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l:lengthixinicial
solution = ode([xinicial (i) ;xpontoinicial{i)], 2, t,£):

for-j-=-1:1length(t)

X(i,j) = -solution(l,j):

Xponto(i,j) = solution(2,j):

end

end
scEi(l):

colors-=- ["kR","c", "g","m","x"];
for-i-=-l:length(xinicial)

plot (X(&6—-1,:) . Xxponto (-1, :),colors(c-1));
end

xlabel ("Fosi
ylabel ("V




