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. zZ+ze
12 Questao (3,0) Projete um controladdd(z) = K , R(Z E(z
Questéo (3,0) Proj @=K @, ~ EQ

o | Y@ z Y2
(z-05)(z-08) .

que satisfaca as seguintes condigfes:
- N&o haja erro para referéncias constantes,
- Fator de amortecimento dos po6los dominanfes,0,7 ,

- Frequéncia natural dos polos dominanigs= OL7/T .

O pélo po = -1, para garantir erro nulo para refeids constantes.

Posicdo desejada dos pélos dominantes no plaerpt=daw, + jy/1- Zzwn) =0,7825+ j0,1786
Condicéo de Fase:

2 |
(z-1)(z-0,5)(z- 0,8)

=10432

Fase sem considerar o zero Qré
24=0,7825+j0,1786

Avanco de fase de ze deve ser de 75,667°

01786
tan(75667”) = —— —|z2e = 0,737
(75667) === —{22=0737]

Condicéo de Moédulo:

| Kz(z-0737) | e
|(z-1)(z-0,5)(z- 0,8) =1

74=0,7825+j0,1786

Root Locus Editor for Open Loop 1 (OL1
z-0,737 pen Loop 1 (OL1)
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22 Questao:(3Pts) Considere o diagrama de Bode de um siste&soeth de 32 ordem, G(z), que tem um pélo fora

do circulo unitario.

K

0,

a) (2,0) Utilizando o critério de Nyquist, qual a faige valores
deK que produzem uma resposta estavel em malha fezhada
b) (1,0) Escolhendo-se o valor Hepara a maior margem de fase

% K | el N

7.87 deg (at 1.87 rad/sec)

possivel, qual o erro em regime permanente a umpaa

unitaria de referéncia(k)?

Bode Diagram

Gm=-2.57 dB (at 1.43 rad/sec) ,

Pm

10

Frequency (rad/sec): 6.73

Magnitude (dB): -15.2

(gp) apmyuben

(Bap) aseyd

Frequency (rad/sec)

c2d(g,0.1);figure(1);magin(gd);figure(2);nyquist(gd);figure(3);rlocus(gd)

zpk([-1],[1,0,-5],10);gd=

g:

=1;

lo instavelP

P+ N; Um p6
-1, um envolvimento no deranti-horario.

a) Critério de Nyquist: Z

Sistema estavel para N

-2,57 <Kgg < 15,2—[0,7439< K <5,7544

65dB = 3,408

10,

v—

b) MF maxima em 3,1 rad/s> ganho = 5,27dB. Em 1 rad/s ganho = 5,38dBK

0,2934

&s=
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32 Questdo Considerando o Principio da Separabilidade (prdjedependente do controlador e do observador)

projete para o processo contingés—) = %3 , um observador de perturbacao que cancele a pactiow.
s) s

Perturbagao® w = 2sen(5t+30°)

Observador de Processo

Perturbagio ;1 g °

A

Observador

Obs: Caminhos sem
do Processo

indicagdo — ganho unitario

A
y

p <>

2

a) (2,0) Quais os valores dd, |, el;para que a equacao caracteristica do observadter{®i Aumentado)
sejal(s) = (s+10)3?
b) (2,0) Acrescente agora ao sistema uma entrada fdeémeia, r, via canal Pl, de tal maneira que

Y(S) o 4S*4)  aiculek k eNb.
R(s) (s+4)(s+4)

perturbacdes constantes sejam rejeitadas e em fealiada:

/ . o .
s X3 ;s X, N (=D u /gl X 2y

— )— —
i ra : Observador aumentado em MA :

Xl -3 1 0 Xl
%= 0 0 1fx,
%| |0 -25 0] x
X
y=[2 0 o x,
X3
|sl = A, +LC,|=° +s7(3+2l;) + s(25+ 2,) + 50, + 213+ 75
A(s) = s° +30s? +300s+1000 ‘I1:13'5 l,=1375 |, =125
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c)

Realimentagdo de Estados
u = -kx - kx;

Em malha aberta:

HZ L

y=[2 0][:}

s+3+k k
|sl = A+BK|= ' =% +5(3+k) +2k;
S

Escolhendo como o polindmio caracteristiso- 4)2 = s* +8s+16
k=5 k =8

O canal proporcional deve cancelar um dos polastema aumentado:

ﬁ+ Np :wassim—%: -4 —>
S

S



