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LISTA DE EXERCICIOS I
TEORIA DE CONTROLE I
ENG. ELETRICA
Estacio: Campus Gilberto Gil
*0Obs.: E recomendado ao aluno ndo apenas resolver os exercicios abaixo, como também

acompanhar a parte teérica-conceitual apresentada no Livro.

SECAO A: TRANSFORMADA DE LAPLACE (BACKGROUND)

(1). Utilizando a definicdo da Transformada de Laplace,
L) = F&) = [ et
0

calcule a Transformada dos sinais abaixo:

A). f=1
(B). f(H)=4
©. fo) =t
(D). f(t) =t?

(E). f(t) = sin(wt)
(F). f(t) = cos(wt)
(G). f(t) = Ae

(2). Calcule a Transformada Inversa £ 1 das fun¢des complexas F(s) abaixo utilizando a
Tabela de Transformadas.
*note que, na maioria dos casos, serd necessdrio encontrar a Expansdo em Fragées Parciais de F(s)

1

(A F() = 56
1
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(B). F(s) =
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(C). F(s) = 52—

s2+2s-5

(3). Utilize a Transformada de Laplace para encontrar as solucdes das Equacdes Diferenciais
lineares (problemas de valor inicial) abaixo:

(A). y"' +y' = 0,{;’%))::01

(B). y" +4y' +4y =%, {z,(?o);ol
(€). y" +4y' +3y =0, {;,((00))::01
(D).y" —y' =2y = 0,{;’,(&);00
(B)-y" =2y’ + 5y = 0,{;:,((08;01

SECAOQ B: INTRODUCAO A SISTEMAS DE CONTROLE & MODELAGEM MATEMATICA DE
SISTEMAS (caps. 1 a 4 OGATA 52 Ed.)

(4). Dadas as expressdes abaixo que definem as seguintes acdes de controle:
- P (Proporcional): “saida é proporcional ao erro”

- I (Integral): “saida é proporcional a Integral do erro”

-D (Derivativo): “saida é proporcional a derivada do erro”

Encontre as expressoes da saida u(t) para um erro e(t) e sua funcio de transferéncia (dominio
frequéncia complexa s) na forma:

u(s)
E(s)

C(s) =

para um controlador do tipo:

(a). P (Proporcional)

(b). I (Integral)

(c). D (Derivativo)

(d). PI (Proporcional-Integral)

(e). PD (Proporcional-Derivativo)

(f). PID (Proporcional-Integral-Derivativo)



(5). Considerando o sistema massa-mola-amortecedor abaixo, onde f{t) representa uma forga (sinal
de Entrada) e y(t) a posicao do sistema (saida), calcule para cada um dos casos sua funcio de
transferéncia (saida/entrada) e a resposta (saida) do sistema para a entrada explicitada:

*para todos os casos, considere as condi¢ées iniciais nulas

K
f(t)
L I M |[—p
I —
ﬂ 5 y(t)

(A). m=1kg, b=4Ns/m, k=2 N/m; f{t) = Impulso Unitdrio (Delta de Dirac)

(B). m = 2kg, b=0 (ndo ha amortecedor, sistema é apenas massa-mola), k= 5N/m; f{t) = Impulso
Unitdrio

(C). m=1kg, b=1Ns/m, k=1N/m; f{t) = Degrau Unit.

(6). Calcule a func¢ao de Transferéncia T(s) em malha fechada dos sistemas abaixo:

(A)
+ 1
R(s) K(s+2) 4 [BIEn) > Y(s)
H(s) [
(B)
+ 1
R(s) K > SG+3) > Y(s)
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SECAOQ C: ESTABILIDADE DE SLIT’s

(7). Para quais valores do parametro K o sistema de controle abaixo é estavel?

R(s)

K(5+2)

1

W

G+2(—2)

%#

(8). Analise os sistemas abaixo quanto a Estabilidade (estavel ou instavel)

> Y(s)

* obs: lembre-se que a caracteristica de um sistema estdvel em malha fechada é a de que todos os
pélos da fungdo T(s) estdo localizados no semiplano esquerdo do Plano Complexo.

(A)
+ 1
R(s) %ﬁ‘ 6(5+3) EEICEE) > Y(s)
(B)
+ 1
R(s) %ﬁ‘ A= | s+ a > Y(s)
@
+ 1
R(s) %ﬁ— k=10 4R > Y(s)




SECAO D: ERRO EM REGIME PERMANENTE (cap.5 OGATA 52 Ed.)

(9). Calcule o erro em regime permanente dos sistemas de controle abaixo para uma
entrada do tipo Impulso Unitario e Degrau Unitario

(A)

+ 1
R(s) 6(s+2) GTG6=D Y(s)
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(B)

+ 1
R(s) | ss+12) Y(s)
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