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Se	K<0	 𝐾 ∠180° ⟹ 𝐶𝑜𝑛𝑑𝑖çã𝑜	𝑑𝑒	𝐹𝑎𝑠𝑒			 𝐾 ∠G(s)=0° + 360°l
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𝐶𝑜𝑛𝑑𝑖çã𝑜	𝑑𝑒	𝐹𝑎𝑠𝑒			 𝐾 ∠G(s)=0° + 360°l
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Sentido	da	seta:	K crescente,	de	-∞	𝑎 + ∞



LGR	p/	K<0:	LGR- 𝐶𝑜𝑛𝑑𝑖çã𝑜	𝑑𝑒	𝐹𝑎𝑠𝑒			 𝐾 ∠G(s)=0° + 360°l

-6 -4 -2 0 2 4 6 8
-8

-6

-4

-2

0

2

4

6

8
Root Locus

Real Axis (seconds-1)

Im
ag

in
ar

y 
Ax

is
 (s

ec
on

ds
-1

)



LGR	p/	K<0:	LGR- 𝐶𝑜𝑛𝑑𝑖çã𝑜	𝑑𝑒	𝐹𝑎𝑠𝑒			 𝐾 ∠G(s)=0° + 360°l

-6 -5 -4 -3 -2 -1 0 1
-3

-2

-1

0

1

2

3
Root Locus

Real Axis (seconds-1)

Im
ag

in
ar

y 
Ax

is
 (s

ec
on

ds
-1

)

-6 -5 -4 -3 -2 -1 0
-3

-2

-1

0

1

2

3
Root Locus

Real Axis (seconds-1)

Im
ag

in
ar

y 
Ax

is
 (s

ec
on

ds
-1

)

LGR+ LGR-



-6 -4 -2 0 2 4 6

-2.5

-2

-1.5

-1

-0.5

0

0.5

1

1.5

2

2.5

Root Locus Editor for Open Loop 1 (OL1)

Real Axis

Im
ag

 A
xi

s

LGR	p/	ganho	negativo
>>	g=zpk([1	1],[-1	-1	-2	-5],1);
>>	rlocus(-g)
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LGR	p/	Sistemas	de	Fase	não-mínima

• Pólo	ou	zero	no	SPD
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Ex.	Sistema	de	Fase	não-mínima	x	Fase	mínima
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Condições	de	Fase:	180o x 0o
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𝐺> 𝑠 = ?(@A>)(@B>)
@ @AC (@AD)

𝐾 > 0 → 𝐿𝐺𝑅	180J (Fase não-mínima)

𝐺C 𝑠 = ?(@A>)(>B@)
@ @AC (@AD)

𝐾 > 0 → 𝐿𝐺𝑅	0J													(Fase	não-mínima)

𝐺D 𝑠 = ?(>B@)(>B@)
@ @AC (@AD)

𝐾 > 0 → 𝐿𝐺𝑅	180J								(Fase	não-mínima)

𝐺K 𝑠 = ?(>B@)(>B@)
@ @AC (DB@)

𝐾 > 0 → 𝐿𝐺𝑅	0J													(Fase	não-mínima)
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Condição	de	Fase:	Zero-Grau
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LGR- (K<0)
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Seleção	do	ganho	a	partir	do	LGR
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LGR	de	Sistemas	com	Saturação

Kef - Ganho efetivo
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LGR	de	Sistemas	com	Saturação
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