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RESOLUCAO - 22 PROVA

12 Questao: (2Pts) Considere 0 seguinte sistema dinamico linear:

10

s+10
H(s)

P (+ 10 P (+ P> > >
- s+l s @_>

u Kp G(s) Integrador y
2 }4

a) (1,0) Obtenhaafuncdo de transferénciaentreu ey.
b) (1,0) Mostre o fluxografo deste sistema na forma canénica controlavel.

a) A funcdo de transferéncia pode ser obtida pela redugéo do diagrama de blocos ou pela regra de Mason.
Por Mason:
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G(s):53+315 2+ 220s+110
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b) Este sistematem um cana de transferéncia direta entre a entrada e a saida (n&o € afetado pela dinémica).
10s+100 14 10s™ +100s73
$® +31s? +210s +10 1+31s™ +210s72 +10s73

G(s) =1+
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etros K e T do motor?

proporcional com K,=20 s&o utilizados para acionar o motor, obtendo-se a resposta ao degrau abaixo. Quais sd0 0s
param

228 Questdo: (2 Pts) Considere a identificagdo de um motor DC. Um tacdmetro com Ki=1 e um controlador
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32 Questdo: (3,0 pts) Um sistema de nivel de liquidos G

com dois reservatorios pode ser modelado por:

d

—hl =q —kyh—h,

dh

=l —loyh, hy a0 Mo,
—>» A hg
0] 0) Q] ©
Obs.: Para simplificar a notagéo considere: k; k
4 4 ?

a=— K b= ko v

2afh -h,  2ah,

a) (1,0) Obtenha o modelo no espaco de estados linearizado em torno do ponto de operacéo (ﬁl, ﬁz) .
b) (1,0) Qua afungdo detransferénciaentre &g, e dh,

¢ (0,5) Para h, =9cm, A= 150cn?, k,=300cm?°/s e k,=200cm?®/s qual o valor de b, ?

d) (0,5) Qual avazdo em regime, correspondente?

Coegoy , Of
f(x)—f(x)+&

(x=X%)

\/h_: h, +2\/]-ﬁj(h2_ﬁz):ﬁ+%&z

Jh-h, =VA =B+ J_(A 8)=\h-h, + \/—(hl hy =Py +hp) = A Py + \/—m x,)
2

dh.’l._

A—L = h -h Kk -
ql hl 2 zm(d.ﬁ 2)
hz

dt r_]1_52 2\/;(311 d12) kZ\/_ \/—

dhy _ d(h —hy) _dh . T
a at “qt a =0 —kyh —hy;

No ponto de operacao: ky,/hy —h, =kyy/h, =G

djl =-adh, +adh, + &]'
8 || 9h, :adhl—(a+b)c5hz
dt
y=d,

(sta)dH,=adH, +d&,/ A
(sta+tb)dH, =adH;

(s+a+b)H &, +ady /A
’ (s+a)
b) OH, _ alA
oq; s>+ (2a+b)s+ab

C) kuy/h —h, =kpy/P, — 300/, -9 =200V9 - Ry =13
d) a=kyh-h :kzx/ﬁ_=200x/§=6000m3/s
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42 Questao: (3,0 pts) Obtenha aresposta y(t) do seguinte sistema as condi¢des iniciais x; (0) = 2, x, (0) =1

% _

dt 7

d

%:—2x1—3x2 +u
y=3% + X%,

Resposta as condi¢des iniciais — u=0

Transformada de Laplace considerando condic¢Bes iniciais:

sX; =%(0) = X,
SX2 - Xz(o) = _2X1 _3X2
Y =3X, + X,

Substituindo X, na segunda equagéo:
S(sX; =~ %,(0)) = %,(0) = =2X; = 3(sX; ~ %,(0))

(s° +35+2)X; = 4(0) +%,(0) +3x,(0)

$4(0) +X%,(0) +3%(0)

Xu(9)= s?+3s+2

Y = 3X1 + le - Xl(O)

7s+17 _ 10 3
2+3s+2 s+1 s+2

Y(s) =

y(t) =10e™t -3 2




