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1) (3,5) Considere um sistema cuja dinâmica em malha aberta é dada por  
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Pelo método do lugar das raízes, projete um compensador de avanço para que o sistema em malha 

fechada apresente fator de amortecimento de 0,7 e tempo de estabilização 2% de 2seg. Ao final, verifique 

o erro em regime para entrada rampa unitária.  

2) (3,5) Uma máquina de comando numérico demanda uma precisão para acompanhamento de referência 

em rampa de 3% e uma margem de fase de 35
o
. A taxa de redução da caixa de engrenagens é n=0,1, o 

momento de inércia das partes girantes é J=10
-3

 e o atrito é f=10
-2

. O ganho dos retificadores é KR=5. 

Projete um controlador por atraso de fase a ser colocado em série ao retificador para atender aos 

requisitos. O formato do controlador é         
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3) (3.0) Um sistema de controle de malha fechada como indicado abaixo é dado por: 
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Projete H(s) tal que o erro estático do sistema seja 50s
-1

, a margem de fase seja 50
o
 e a margem de ganho 

seja no mínimo 8dB.  Formulário:  Bode de Gc: 

 

 

  

H(s) 
r(t) e(t) y(t) 

+ 
_ 

G(s) 



 



 

 


