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RESOLUCAO — PROVA DE REPOSICAO
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12 Questéo (2Pts) Com taxa de amostragé&mns 0,2seg, obtenha a funcao de transferéncia discreta
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22 Questé&o(3,0 Pts) Projete um compensadfz) = K ;:;2

, que satisfaca as seguintes condicdes:

- N&o haja erro para referéncias constantes,
- Dois pélos de malha fechada estejam znF 0,589+ 0,295

E(2) U@ z Y(2)

R(2)
—— T »
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O sistema deve ter um polo e +1 (sistema tipo 1), assim em malha fechada ndorbdara referéncias
constantes.
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32 Questao (3 Pts) Considere o seguinte sistema discreto
0 1 0
x(k+1) = x(kK)+| u
(k+1) {0 0a <0 * |4
y(k) =[03 0OJx(k)

a) Projete um observador de estados preditos com pélag £em 05+ 05

b) Projete um controlador no espaco de estados discretocapai integral de tal forma que todos os
autovalores estejam em z = 0,7.
c) Apresente o fluxografo do sistema completo (processorvaus® e controlador ¢/ canal integral).

Obs:

Equacéo de erro de observacdo prediek +1) = [CI) -L pHji(k)
Equac&o caracteristica do sistema aumen|1:zido(l)a +T,K a|
Sistema aumentado:

X (k+1) _ 1 H|x(Kk) . Ou(k)+ _lr(k)
x(k +1) 0 @ x(k) r 0

% (K)
ky=[o H]™
A 2 ly 03, 0
a) Dinamica do observad4xl:—(l>+LpH|=z -z+05 L,H= [0,3 0]=
z+03; -1 2 -2/3
=z°+z(03,-08) - 024, + 03 L. =
0a, z—O,B‘Z 2(03; - 08) - 024, + 03, :p{m
b)

Integral do erroxx, (k+12) = x, (K) + y(k) -r(k )

X (k+1 _ 1 H|x(K) . Ou(k)+ _lr(k)
x(k +1) 0 ¢| x(k) r 0

Sistema aumentadL

YK =[o H]{Xx'(ﬂ;)}
X 103 0 0 -1
x (k+D=[0 0 1 |x+|oly®+| o |k
X, 0 0 08 1 0

y()=[0 03 0fx(k)
z-1 -03 0

|2 -p+TK|=| 0 z -1 =722+ 7%(k, —18) + 2 (08+k; —ky) + 03k, —k;

(z-07)%+=2-217° +1472- 0,343

K=[k Kk k]=[009 037 -03]]

Fator de ajuste de ganty =1—% ~ N= %9 N =03



Resolu¢do ProvabE REPOSICAO- 1° Sem. 2008 - 164887CONTROLE DIGITAL — ENE/UnB

¢) Fluxografo
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42 Questdo(2 Pts) Um sistema discreto, estavel em malhaaleptesenta o seguinte diagrama de Bode.

a) Para quais valores de ganho este sistema é estavehla fechada?
b) Em malha fechada, qual o erro a uma rampa unitaria démefa?

Bode Diagram

(ap) epnuubep

B Y e R S

(Bap) aseud

10

Frequency (rad/sec)

a) Pelo diagrama de Nyquist, com N=0 Estavel: «o4p< Kgg < -35dB e -5dB < l§g < 10dB

e (0,56 < 3,16)

(0 <K < 0,0178)

70dByg-2raq/s - 40dB = 30dB = 31,6

b) Kv=
1/Kv

0,0316

€s =



