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Equacionamento do sistema massa mola-amortecedor: 

 

 

 

 

 

i- Modelagem: 

a. 2ª Lei de Newton: 

𝐹(𝑡) − 𝑘 ∗ 𝑥 − 𝑐 ∗ 𝑥̇ = 𝑚 ∗ 𝑥̈  (𝐸𝑞. 1) 

 

b. Como aparece a variável x com sua derivada de até segundo grau, 

iremos representar o problema em espaço de estados: 

 

{
𝑥1 =  𝑥
𝑥2 =  𝑥̇ 

Portanto, da Eq.1 temos:  𝑥̈ =
𝐹(𝑡)

𝑚
−

𝑘𝑥

𝑚
−

𝑐𝑥̇

𝑚
 

 

Assim: 

 

{

𝑥1̇ =  𝑥2

𝑥2̇ =   
𝐹(𝑡)

𝑚
−

𝑘𝑥1

𝑚
−

𝑐𝑥2

𝑚
       

 

 

Representação em matrizes: 

 

[
𝑥1̇

𝑥2̇
] =  [

0 1

−
𝑘

𝑚
−

𝑐

𝑚

] [
𝑥1

𝑥2
] +  [

0
1

𝑚

] 𝐹(𝑡) 

 

 



c. Transformada de Laplace: 

L 1:    𝑠𝑋1 =  𝑋2 

 

𝐿2:   𝑠𝑋2 =   
𝐹

𝑚
−

𝑘𝑋1

𝑚
−

𝑐𝑋2

𝑚
          

 

Como busca-se a saída para Y = X1, temos que a função transferência será: 

 

𝐺(𝑠) =
𝑌(𝑠)

𝐹(𝑠)
 ⇒ 𝐺(𝑠) =

1

𝑚𝑠2 + 𝑏𝑠 + 𝑘
  

 

 

d. Código utilizado para simulação: 

 

 

 

 

 



e. Resultado gráfico: 

 


