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Equacionamento do sistema massa mola-amortecedor:
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Modelagem:
a. 22 Lei de Newton:

F(t) —kxx—cxx=mxX (Eq.1)

b. Como aparece a varidvel x com sua derivada de até segundo grau,
iremos representar o problema em espaco de estados:

x1 = X
{xz = x
F(t) kx «cx

Portanto, da Eq.1 temos: ¥ = — — — — —
m m m

Assim:

Representagdo em matrizes:
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c. Transformada de Laplace:

Como busca-se a saida para Y = X1, temos que a fungao transferéncia sera:
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d. Coddigo utilizado para simulacgao:
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tMassaMolaBRmort=

syslin('c',A,B,C,D);

s %

[
o
5
i
]
vl
w0
™
H
=
ct
wm
-
w
ct
=
o
w
w
&
Q
g
Q
e
ct
w
o




Def.Mola/Velocidade
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Resultado grafico:

Sistema massa Mola
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