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Lista Ill de Exercicios

Diagrama de Bode
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Teoria

1. O que é o Diagrama de Bode?

2. Porque construir o diagrama de Bode a mdo? Afinal, temos o MatLab® e outras

ferramentas mais rapidas e precisas?

3. Quais os fatores basicos que permitem escrever a fungao de transferéncia na forma

apropriada para o diagrama de Bode?

4. Posso escrever um sistema de segunda ordem como combinacdo de dois sistemas de

primeira ordem?

Desenho do Diagrama de Bode

5. Esboce o diagrama de Bode das seguintes fungGes de transferéncia:

6
a. G(s)= (+1)(5+10)
_ (s+10)
b. G(s)=10 Zrae
(1+40.5s)
c. G(s)= =
d. G(S) — 104M
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100 _
e. G(s)=me 0,01s

s2+s+25
$s34+100s2

f. G(s)=4
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6. Considere a representagdo da amplitude no diagrama de Bode em linha assintéticas
para uma funcdo de transferéncia de fase minima G(s) ilustrada na figura abaixo.

7.

Encontre G(s).
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Esboce as fungdes de transferéncia relativas aos trés diagramas de Bode abaixo.
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8. Considere o sistema abaixo e o seu respectivo diagrama de Bode. Pela analise do
diagrama, determine as saidas do sistema considerando as seguintes entradas,
a. x(t) =5sin0,1t + 30°
b. x(t) = 10sin 2t + 60°

Diagrama de Bode de G(s)=10/[s(sz+23+3)]
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9. Osistema MMA (massa-mola-amortecedor) de fase minima da figura abaixo apresenta
a resposta em frequéncia dada pelo diagrama de Bode ao lado. Determine o valor
numéricode m, b e k.

Bode Diagram
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10.

11.

Phase (deg)
A
[6)]
T

Determine os pardmetros K e a da funcdo G (s) utilizando o diagrama de Bode ao lado

Bode Diagram
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O sistema abaixo deve ter um tempo de acomodacdo de 0,25s, sem sobressinal, com
a resposta mais rapida possivel. O servo motor deve apresentar um ganho de 1,5 dB
em 2Hz (converta para rad/s). Encontre os valores do ganho do amplificador, ganho
do motor e sua constante de tempo que satisfacam tais condig¢des. Esboce o diagrama
de Bode do sistema em malha fechada, destacando as regiGes de baixa e alta
frequéncia, a frequéncia natural e a frequéncia de corte.
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