
LISTA 3 - PARTE 2 

 

 

 

5. Considere o problema de controle decentralizado de um manipulador, com ligamentos constituídos por 

cilindros homogêneos. Admita os parâmetros do motor elétrico que julgar necessários. Adita também um 

controlador PI com realimentação de posição. Seja “r” a razão de redução entre a velocidade angular na 

saída do eixo do motor e a velocidade angular do ligamento. 

 



 

6ª. Questão Considere a malha de controle de posição angular de uma junta de um manipulador.  Considere 

um sistema de controle decentralizado com realimentação de posição e velocidade, utilizando ações de 

controle em cascata: proporcional (ganho KP) sobre o erro de posição e proporcional integral (ganho KV e 

constante de tempo TV) sobre o erro de velocidade. As realimentações são unitárias (unidades S.I.). O 

modelo simplificado da planta, relacionando a tensão de armadura e velocidade angular do eixo motor  é 

representado por um sistema de primeira ordem, de ganho d.c. Km e constante de tempo Tm. Como entradas 

na planta, além da ação de controle descrita, tem-se a saída da compensação em avanço, representada pela 

função de transferência F(s), cuja entrada é representada pela tensão de referência VѲ(s), e a perturbação 

D(s), que inclui também erros de modelagem. Pede-se: 

a) Desenhe o diagrama de blocos e determine a relação entre Ѳ(s), VѲ(s) e D(s) para o sistema em 

malha fechada; 

 

b) Determine os coeficientes do polinômio de segunda ordem F(s), em função dos parâmetros da 

planta e do controlador, de forma a anular o erro para um sinal de referência contínuo genérico, 

supondo-se ausência de perturbação; 

c) Admitindo TV=Tm, determine os ganhos KP e KV de forma a obter fator de rejeição da perturbação 

igual a 20 e constante de tempo de recuperação igual a 0,1s (2 pts). 

 

Dados: Momento de inércia do ligamento em relação ao eixo motor “J” igual a 10Kgm
2
, razão de redução 

igual a 200, constante de força contra-eletromotriz kE= 0,5Vs/rad, constante de torque kt=0,5  Nm/A e 

resistência de armadura Ra igual a 10 Ohms. 

 


