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1) (3,0 pontos) A resposta em frequéncia de um sistema foi obtida experimentalmente, através da

excitago senoidal diretamente na entrada da planta U(s), e a medic8io da resposta da mesma Y(s), sob

vérias frequéncias. O resultado € dado na tabela abaixo.
abaixo os graficos de Ganho (da Planta) e de Fase (da Planta e da Planta+PI). Justifique detalhadamente

ganho K, para que a margem de fase seja de 45°.
sua resposta.

a) Utilizando-se um controlador PI na forma G
b) Qual a margem de ganho com este PI?

w (rad/min) AR (Ganho) Fl(Fase
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2) (3,5 pontos) Uma maquina de comando numérico demanda uma precisio para acompanhamento de
referéncia em rampa de 3% e uma margem de fase de 35°. A taxa de redugfio da caixa de engrenagens ¢
n=0,1, o momento de inércia das partes girantes é J=10> e o atrito é £=10%. O ganho dos retificadores é
Kg=5. Projete um controlador por atraso de fase a ser colocado em série ao retificador para atender aos

requisitos. O formato do controlador ¢ G.(s) = K, Lkt

BTs+1"
Silicon-controlled
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3) (3,5 pontos) O modelo dinfmico de um veiculo guiado automdtico (AGV) que segue uma trilha
demarcada no solo, e a malha de controle associada, séo apresentadas na figura abaixo, onde T, = 40ms

e T, = 0,1ms . Projete um controlador de avango de fase G.(s) = K, a:s:i que garanta K, = 100 e

margem de fase de 45°. (Dica: verifique a possibilidade de simplificar o modelo do veiculo para o projeto,
com uma justificativa).

Deviation from guide path

Controller Vehicle
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