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ist: prova versa. sol?re o projeto de um sistema de controle para um moto-redutor DC de 12V, dotado de um encoder.
1gura (a) abaixo ilustra o {notor com uma roda montada em seu eixo. A figura (b) contém o resultado do ensaio de
entrada em degrau (12V) aplicado em t=0s. A velocidade foi obtida a partir de um sistema de aquisiio de dados.

as Resposta Degrau (12v) em vazid
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a) (Valor 0,5) Assumindo a simplificagdo de que a fungo de transferéncia do sistema seja da forma .10 SR

V(s) ~ s(Ts+1)
sendo 6(s) o dngulo (em rad) do eixo de saida do moto-redutor e V(s) a tensio aplicada, obtenha os parfimetros K ¢
T. Justifique todos os passos ¢ hip6teses.

A partir deste item, independentemente de ter ou ndo resolvido o item (a), assuma o - _23

V(s) ~ s(03s+1)
b) (Valor 1,5) Projete um controlador PD da forma Kp(1+ Tps) considerando que o sistema devera possuir, em

malha fechada, tempo de estabilizago 2% menor que 0,5s sobressinal menor que 10%. Dica: Utilize o diagrama de
polos e zeros ¢ a técnica de lugar das raizes, notando que o controlador apenas introduz um zero ao sistema em malha
aberta.

c) (Valor 3,0) O controlador foi implementado com um tempo de amostragem muito ripido (da ordem de lms) de
forma a garantir que a amostragem e digitalizagdo ndo influissem a resposta em malha fechada. Ao testar o

servomotor a uma entrada na referéncia em degrau, obteve-se a resposta abaixo, com sobressinal bem maior que o
especificado.
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— A causa disso € creditada a existéncia
. de uma dinimica elétrica (devido &
indutincia do motor) desprezada na
fase de modeclagem ¢ projeto do

; 1 .
controlador, do tipo e A partir do

grifico acima, estime o valor da
constante de tempo elétrica Tg.
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"  Kc(1+Ts) , .
d) (Valor 3,0) Projete um compensador de avango do tipo m para pelo método da resposta em frequéncia,

tendo como requisito erro estatico de velocidade de Kv=20 e margem de fase de 45°. O gréfico de Bode da funglio
@) _ 29 _
v(s) - s(0.3s+1) ] . Rk
compensador podem ser obtidas diretamente a partir deste grafico. Vocé pode destacar, colocar 0 nome ¢ anexar 0
grafico na sua folha de respostas.

¢ dado na figura em anexo, sendo que todas as informagdes necessdrias para o projeto do

2) Projete um compensador que mantenha a margem de ganho do sistema SG2zs+l) ¢ garanta erro para entrada na

referéncia em rampa em regime 5 vezes menor do que a simples realimentagdo unitaria.
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Bode Diagram
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Grifico do exercicio 2: Nome:

by h)l' paiclio, 2 ally S

2 wld) KL:SPO’\&!UWH&MW‘&JA@.MW
K20 J \LJJU\M. JZNU.\o? ../ﬁ,_d a Nc{p—f >AVD
201’6“0 Wy It 2w 2T . Ol e K(}'ﬁ{)&kq ‘,ju’“*d"

/——\___’__,,_.—-—f_:—‘-‘? )Da\t‘) %‘mu— 0dd e «‘)ﬂ»\a A dan e ale

)bﬁv

o e "
phongsdin Ty dm guisdagans AR sarflusn o oo MG

% % T=dH =2 = 0 ___——-M‘QTS
w(,=©(‘\z\mtus = i—: ‘10"0’\“7 & (RN PANY

ouallnicu lJy waliliouval i icl




