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Fig. 3.1
Circuito RL

V(?)
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Fig. 3.2
Circuito RLC

R L

AM—/ T

i(7)

Copyright © 2003 LTC - Livros Técnicos e Cientificos Editora S.A. Copyright © 2000 John Wiley, Inc.



Capitulo 3:Modelagem no Dominio do Tempo

Fig. 3.3

Representacdo )

graflca do " Espaco de estados

espaco de -

estados o,

e de um vetor de

estado = Vetor de estado, x()
i Trajetoria do vetor estado
B Vetor de estado, x(4)
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Fig. 3.4

Diagrama de blocos
de um sistema
massa e
amortecedor
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Fig. 3.5

Circuito eléetrico para
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representacao no espaco de

estados
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Fig. 3.6

Circuito eletrico para o
Exemplo 3.2

C
No 1 s No 2
I\

i(t) R, L R, 4v(t)

fR](f)' fL(f)v fRZ(f)y
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Fig. 3.7

Sistema mecanico em
translacao

Sem atrito
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Fig. 3.8

Circuito elétrico para o
Exercicio de Avaliagcao 3.1

V(1) L Cy =< Vol)

Copyright © 2003 LTC - Livros Técnicos e Cientificos Editora S.A. Copyright © 2000 John Wiley, Inc. 9



Capitulo 3:Modelagem no Dominio do Tempo

Fig. 3.9

Sistema mecanico em
translacao

para o Exercicio de
Avaliacao 3.2

——=x(?) ——= X, (?) ——x3(7)

1 N/m I N-s/m —— I N/m I N-s/m
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Fig. 3.10

a. Funcao de
transferéncia;
b. diagrama de
blocos
equivalente
mostrando as

variaveis de fase

Nota: y(t) = c(t)
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Fig. 3.11
Decompondo uma
funcao de
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C(s)

szZ + blS + bo

transferéncia
R(") b25'2 + blS + b()
=]
a333 + azsz +astag
(@)
R(s) I Xy(s)
—_ 3 7 -
azs” tars“taistay
Variaveis internas

Xy(s), Xs(s)

(b)
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Fig. 3.12
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R(s) s24 7542

C(s)

a. Funcao de R

transferéncia;

b. funcio de
transferéncia
decomposta;

c. diagrama de
blocos o
equivalente.

Nota:

y(t) = c(t)
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Fig. 3.13

Robbs ambulantes,
como o Hannibal
mostrado aqui,
podem ser usados
para explorar
ambientes hostis e
terrenos
acidentados como — ¥4
0OS enco ntrad 0S ém © Bruce Frisch/S.S./Photo Researchers
outros planetas ou

no interior de

vulcoes.
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Fig. 3.14

a. Péndulo simples;
b. componentes da
forca Mg;

c. diagrama de corpo
livre

&
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Fig. 3.15

Sistema mecanico nao-
linear em translacao
para o Exercicio de
Avaliacao3.5

Mola
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nao-linear
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Fig. 3.16
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Niveis de concentracao de
medicamentos
em um ser humano

Local de
Dosagem absorcao Sangue Urina
X1, ———» X2 ——» X3 |——»| X3

X4q

Compartimento
periférico
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Fig. 3.17

Modelo de sistema
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[ Q 1 Q 1 Q

— Volh)
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v (£) I H
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Fig. P3.3

1 Q

NV
i5(f) D

00— T —

1 H I H

vi(1) CD ﬂ

i1(1)

:lleQ v (f)
ir(?)

Copyright © 2003 LTC - Livros Técnicos e Cientificos Editora S.A. Copyright © 2000 John Wiley, Inc. 21



Capitulo 3:Modelagem no Dominio do Tempo

Jv, =1 N-s/m

Jv,= 1 N-s/m
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Fig. P3.5

J()
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Ny =10

I () 100 kg_-m2

=

} I

100 N-m-s/rad
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Fig. P3.7

1(1)
(\ Ny = 10
\ 2 N-m/rad 3 N-m-s/rad
N, =200 — (000 | N.=10
1 N-m/rad 2 ' 3

10 p 0 (1)
N4=100

S A M

— 200 N-m-s/rad tj
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Fig. P3.8

R(s) 100 C(s)
s44+ 2083+ 10s2+ 75+ 100

(@)

R(s) 30 C(s)
s2+ 84+ 953 + 652+ 5+ 30

(b)
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Fig. P3.9
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R(s) 55+ 10 C(s)
—_— -
s*+ 253+ 52+ 55+ 10
(a)
R(s) s4+ 253+ 1252+ 75 +3 )
§3+ 954+ 10s3 + 8s2
(b)
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Fig. P3.10

Sistema
giroscopico

Quadro interno \

Mancal
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Carcaca
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Fig. P3.11 ] v
Missil

Velocidade

Sustentacao
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Fig. P3.12
Motor e carga

Campo
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Fig. P3.13

Sistema mecanico
nao-linear

——h-.-‘l.‘l{f) ——- .Iz(f}

Fy=2x?N ———— 1 N-s/m
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Fig. P3.14

a. Rob6 com sistema |
de imagem por TCS e
televisao \
(©1992 IEEE);

b. diagrama vetorial
mostrando o conceito
por tras do

Camara

acompanhamento - o o
automatico oo, (()) . ?ii‘ff;; "
baseado em imagem ‘
(©1992 IEEE); -
c. sistema de
controle de rumo
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Fig. P3.15

a. F4-E com
canards

(© 1992 AIAA);
b. sistema de
controle de voo
a malha aberta
(© 1992 AIAA)
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s+ /7

6,(s)

(b)
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Fig. P3.16

Manipulador robodtico

e ambiente-alvo
(©1997 IEEE)
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=\ AN Pyl ==
Manipulador Sensor Modelo de forca interna ~ Ambiente
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