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Fig. P2.19
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Fig. P2.26
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Tabela 2 1 ltem no. f(t) F(s)
Tabela de L o(%) 1
1
transformadas de 2 u(t) "
Laplace S () .
4. u(t) %
5. e u(t) - _|1_ -
6. sen wtu(t) ﬁ
7. cos wiu(t) 2 _: 3
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Item no. Teorema Nome
Lo )= R = | e Definigéo
2. FIK()] = kF(s) Teorema da linearidade
Ta be I a 2 ] 2 3. FLLAW) + (D] = Fi(s) + Fa(s) Teorema da linearidade
4. Fle (1] = F(s + a) Teoremﬂaﬂ do. deslocamento
Teoremas da
5. Lfe-1] = TR Teorema do retardo
1
T ra n SfO rm ad a d e 6. £[f(at)] = EF(E) Teorema da escala
La p I ace 7. & i—};] = sF(s) — f(0-) Teorema da derivagéo
E&l ) - .
8. ¥ 77 = 5°F(s) — sf(0—) — f(0—) Teorema da derivagéo
9. < %] = s"F(s) — kgl s" k< =1(0—) Teorema da derivagao
[t
10. & ,[)—f(T) d7:| = @ Teorema da integragdo
I1. f(=) = lir%SF(s) Teorema do valor final'
12. f(0+) = lim sF(s) Teorema do valor inicial?

"Para que este teorema fornega resultados finitos corretos, todas as raizes do denominador de F(s)
devem ter parte real negativa e nenhuma delas pode estar situada na origem.

2Para que este teorema seja valido, f (t) deve ser continua ou ter, no maximo, uma descontinuidade
em degrau em { = 0 (isto &, ndo pode apresentar impulsos ou suas derivadas em t = 0)
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Tabela 2.3
RelacOes Tensao-corrente, Tensao-carga, e

Impedancias de capacitores, resistores e indutores

Impedancia Admitancia
Z(s) = V(s)/I(s) Y(s)=I(s)/V(s)

Componente Tensao-corrente Corrente-tensao Tensao-carga
1 " o A dv(D) 1 1
4{ e v(t) = EL i(t)dr i(ty=C 7 v(t) = Eq(f) Cs Cs
Capacitor
J\/\/\/f v(t) = Ri(?) i(t) = lv(:f) v(t) = R@ R 1_ G
Resis R dt R
esistor
f 6006 \ di(t) ) 1 (' d*q(t) 1
f — = — ) = Li. -5
V(1) L—da_‘ i(?) 7 L v(T)dT v(t) =L o g Ts
Indutor

Nota: Os seguintes conjuntos de simbolos e unidades sao usadas ao longo deste livro: n( t) =V (volts), i( t ) = A (ampéres),
q(t)=Q (coulombs), C = F (farads), R = W(ohms), G =M (mhos), L = H (henries)

39
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Tabela 2.4

Relacoes forca-
velocidade, forca-
deslocamento, e
Impedancia de
translacao

de molas,
amortecedores e
massas
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Componente Forca- Forga- Impedancia
velocidade deslocamento Z_(s)=F(s)/X(s)

Mola :

—‘—— x(f) -
%ﬂﬁﬂﬂ*ﬂ” ﬂn—KLWﬂw £(t) = Kx(t) K
K

Amortecimento viscoso

—— x(1)
o () ,
g— |——-— (D) J® = fvlt) S =t dr Jvs
1,
Massa
— = (/) ‘ () d2x([) )
— fo =m0 fwy = M Ms
o il

Nota: Os seguintes conjuntos de simbolos e unidades s&o usadas ao longo deste livro: f(t) =N
(newtons), x( t) = m (metros), n(t) = m/s (metros/segundo), K =N/ m (newtons/metro), f,,= N.s/ m
(newton.segundo/ metro), M =kg (quilogramas = newton.segundo? / metro).
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Torque - Torque - Impedancia
velocidade deslocamento

Ta b e I a 2 5 Componente angular angular Z,(s)=T(s)/ q(s)
|

1(1) 6(¢)

RelacOes torque- %W‘% - )
i (1) = KJ(] w(7)dT T(t) = K6(1) K
velocidade angular, ‘

torque-deslocamento o= 00 »
angu Iar %_:( ( (1) = Dw(r) (@) = DT Ds
e impedancia de o TO60

~ _da() P10 2
rotacao de molas, o= s T =T, /

amortecedores
Nota: Os seguintes conjuntos de simbolos e unidades sao usadas ao longo deste livro: T (t) =

I 1A A " N. . , = rad (radianos), = rad/s (radianos /segundo), K =N.m /rad
VI SCOSOS e I n e rCI a (n:wigﬁng?r? /e :;od)ia(r?c(); )D nl‘: N(.rrraLsI/a paodS)(n\g\Evio)n.n:aetrcs).(sr:glljanrzi? r:?j?aunno)% =kg.mT ~

(quilograma.metro? = newton.metro.segundo? / radiano).
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Tabela 2.6
Subsistemas do sistema de controle de
posicao de uma antena em azimute

Subsistema Entrada Saida
Potenciometro de entrada Rotacdo angular desejada Tensao para o pré-amplificador
0:(f) vi(t)

Pré-amplificador Tensdo dos potencidmetros Tensdo do amplif. de poténcia
Ve(f) - Vf(t) - V()(f) Vp(t)

Amplificador de Poténcia Tensdo do pré-amplificador Tensao aplicada ao motor
vp(t) ea(?)

Motor Tensao do amplif. de poténcia  Rotacdo angular da carga
ea(?) 00(1)

Potenciometro de saida  Rotagdo angular da carga Tensio aplicada ao pré-amplif.
6o(2) Vo(t)
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