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Introdução teórica 
Carga resistiva:  

𝑉 = 𝑅𝐼  

V e I em fase  (I como referência) I V 

Carga Indutiva 

𝑉 = 𝑍𝐿𝐼   

Re 

Im 

𝑍𝐿 = 𝑅 + 𝑗𝜔𝐿 
𝜑 = 𝑎𝑟𝑡𝑎𝑛

𝜔𝐿

𝑅
 

I 

VL 

ϕ 

Carga capacitiva 

𝑉 𝐶 = 𝑍𝐶𝐼   

𝑍𝐶 = 𝑅 − 𝑗
1

𝜔𝐶
 

𝜑 = −𝑎𝑟𝑡𝑎𝑛
1

𝜔𝐶𝑅
 

Re 

Im 

I 

VC 

ϕ 

Re 

Im 



Introdução 
Potência Instantânea 

𝑝 𝑡 = 𝑣 𝑡 𝑖 𝑡 =  𝑉𝑒𝑓𝐼𝑒𝑓cos (𝜑) 1 + cos (2𝜔𝑡) + 𝑉𝑒𝑓𝐼𝑒𝑓𝑠𝑒𝑛 𝜑 𝑠𝑒𝑛(2𝜔𝑡) 

𝑣 𝑡 = 𝑉𝑃 cos 𝜔𝑡 , 𝑖 𝑡 = 𝐼𝑃cos (𝜔𝑡 − 𝜑) 

𝑝 𝑡 = 𝑉𝑒𝑓𝐼𝑒𝑓cos (𝜑)  + 𝑉𝑒𝑓𝐼𝑒𝑓𝑐𝑜𝑠 (2𝜔𝑡 − 𝜑) 

Potência ativa Potência reativa 

Valor médio da potência 

𝑃 =
1

𝑇
 𝑣 𝑡 𝑖 𝑡 𝑑𝑡 =  𝑉𝑒𝑓𝐼𝑒𝑓cos (𝜑)

𝑇

0

 

Potência aparente 

𝑃𝑎𝑝 = 𝑉𝑒𝑓𝐼𝑒𝑓 

Fator de Potência 

𝐹𝑃 = cos (𝜑) 

𝐹𝑃 =  
𝑃

𝑃𝑎𝑝
 

Definição mais genérica: sinais periódicos 

Sinais senoidais 



Potência instantânea 

Carga Resistiva: 

Carga capacitiva: 

Carga indutiva: 



Potência ativa e reativa 

Potência ativa:  𝑃 = 𝑉𝑒𝑓𝐼𝑒𝑓cos (𝜑) 

Potência reativa:  𝑄 = 𝑉𝑒𝑓𝐼𝑒𝑓𝑠𝑒𝑛(𝜑) 

P 

QL 

QC 

Potência aparente 

𝑃𝑎𝑝 = 𝑉𝑒𝑓𝐼𝑒𝑓 

𝑃 𝑎𝑝 = 𝑃 + 𝑗𝑄 

𝑃𝑎𝑝 =  𝑃2 + 𝑄2 

𝑃 𝑎𝑝 = 𝑉 𝐼 ∗ 

Re 

Im 
Pap : carga indutiva 

Pap : capacitiva 



Principio de superposição de potências 
ativas e reativas 

Potência aparente total: 

Corrente da linha: 

Circuito monofásico 

Potência aparente total: 

Potência aparente 
de cada carga 



Correção do fator de potência (FP) 

Carga indutiva sem correção  de FP(motor): 

PMotor 

QMotor 

Re 

Im 

PMotor 

QMotor 

Re 

Im 

ϕ 

QC 

ϕcorr 

Pap-Motor 

Pap-Motor 

Pap-corr 

Carga indutiva com correção  de FP(motor): 

𝑄𝑐𝑜𝑟𝑟 = 𝑄𝑀𝑜𝑡𝑜𝑟 + 𝑄𝐶  

𝑄𝐶 = −𝑉𝐿
2𝜔C 

𝐶 =  
𝑄𝑀𝑜𝑡𝑜𝑟 − 𝑄𝑐𝑜𝑟𝑟

𝑉𝐿
22𝜋𝑓

 

Capacitância para correção de fase 

Qcorr 



Fator de potência de cargas 
convencionais 



Métodos de correção do FP 


