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[Q. 1] (2.0pt) Seja o sistema de controle abaixo onde K é uma constante.

Calcule a faixa de valores de K para que o sistema seja estável.

[Q. 2] (8.0pt) Seja um sistema de controle composto por um robô manipulador utilizado para cirur-

gias. O robô manipula um sistema laser para cirurgias de quadris.

A representação simplicada do sistema pode ser feito como na figura abaixo:

onde o sistema (motor e manipulador) é expresso pela seguinte função de transferência:

G(s) =
1

s(τ1s + 1)(τ2s + 1)
, (1)

onde τ1 = 0.1s e τ2 = 0.2s. O amplificador de ganho K é utilizado como controlador, i.e.,

H(s) = K.

(a) (1.0pt) O controlador proporcional consegue fazer com que o erro estacionário a uma

entrada do tipo degrau, r(t) = A, seja nulo ?

(b) (1.0pt) O mesmo para uma entrada do tipo rampa, r(t) = Bt.

(c) (1.0pt) Calcule a faixa de valores do ganho K para que o sistema seja estável.

(d) (1.0pt) Calcule e esboce o lugar das ráızes do sistema.
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(e) (1.0pt) Calcule o ponto que fornece uma resposta com amortecimento cŕıtico. OBS: indique

os pólos e o ganho K associado.

(f) (1.0pt) Indique os pontos de transição da região estável para a região instável. OBS: indique

os pólos e o ganho K associado.

(g) (1.0pt) Deseja-se projetar um controlador proporcional, H(s) = K, tal que o erro estático

para uma entrada do tipo rampa seja menor que 10%. Determine a faixa de valores de K

que satisfazem este requisito.

(h) (1.0pt) É posśıvel obter uma solução que satisfaz o requisito e tenha amortecimento cŕıtico

? Argumente.
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