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RESOLUÇÃO – PROVA DE REPOSIÇÃO 
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1ª Questão: (2Pts) Com taxa de amostragem T = 0,2 seg, obtenha a função de transferência discreta 
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2ª Questão: (3,0 Pts) Projete um compensador 
poz

zez
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+
+= KzD , que satisfaça as seguintes condições: 

- Não haja erro para referências constantes, 
- Dois pólos de malha fechada estejam em izd 295,0589,0 ±=  
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--- 
O sistema deve ter um pólo em z = +1 (sistema tipo 1), assim em malha fechada não há erro para referências 
constantes. 
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3ª Questão: (3 Pts) Considere o seguinte sistema discreto  
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a) Projete um observador de estados preditos com pólos em jz 5,05,02,1 ±=  

b) Projete um controlador no espaço de estados discreto com canal integral de tal forma que todos os 
autovalores estejam em z = 0,7.  

c) Apresente o fluxografo do sistema completo (processo, observador e controlador c/ canal integral). 
 
Obs: 
Equação de erro de observação predito:  [ ] )(~)1(~ kk p xHL
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Equação característica do sistema aumentado: aaaz K
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Sistema aumentado: 
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a) Dinâmica do observador: 5,02 +−=+− zzz pHL
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b) 
Integral do erro: )()()()1( krkykxkx II −+=+  

 

Sistema aumentado: 
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c) Fluxografo 
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4ª Questão: (2 Pts) Um sistema discreto, estável em malha aberta, apresenta o seguinte diagrama de Bode.  

a) Para quais valores de ganho este sistema é estável em malha fechada? 
b) Em malha fechada, qual o erro a uma rampa unitária de referência? 

Bode Diagram
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a) Pelo diagrama de Nyquist, com N=0 → Estável: -∞dB< KdB  < -35dB e -5dB < KdB < 10dB 

                                                                                 (0 < K < 0,0178)    e  (0,56 < K < 3,16) 
b) Kv ≈ 70dB10-2rad/s  - 40dB = 30dB = 31,6 

ess  = 1/Kv = 0,0316 
 


