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1* Questao: (2,0) Considere o modelo ndo-linear de um péndulo simples. A a¢do da gravidade depende da posicao
angular do péndulo. Obtenha a fun¢@o de transferéncia (pequenos sinais) para o “worst-case scenario”, isto €, o
angulo que exige o torque maximo.
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2% Questio: (2,0) Determine a fungfo de transferéncia, G(s) = 64(s)/7(s), para o seguinte sistema mecanico rotacional
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Transferindo as impedancias através dos trens de engrenages para o eixo da mola de torsdo:
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3% Questao: (3.0) Obtenha a fungio de transferéncia, G(s) = Y(s)/U(s).
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4* Questio: (3,0) Com a precisdo disponivel no grafico, considere a seguinte resposta ao degrau de um sistema de

segunda ordem sem zeros (detalhes no zoom):
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a) (1,0) Calcule os tempos de subida, pico, acomodagdo Vs
e sobrepasso percentual, t,, £, t, € M, i
b) (1,0) Quais os valores de K, &,m,? €2 3 R4
¢) (1,0) Com R1=R2=R4=10kQ, C1=C2=0,1uF, no circuito, R3
qual o valor de R3 produz o sinal mostrado?
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a) (1,0) #~=0,002 s,
t, ~=0,0031 s,
t;~=0,05s¢e
M, = (6,89+2,8)/(2%2,8)=1,73 ~=73%

b) (1,0) Quais os valores de K, &, w,?
K=(2,8%2)/2=2,8,
£=0,1;
wy= w,sqrt(1- £?); Td=(0.1158-0.1031)/2 = wd=2pi/Td = 989.4780
— wn = 994.4628 rad/s (1/RC = 1000 rad/s)

¢) (1,0) Com R1=R2=R4=10kQ, C1=C2=0,1uF, no circuito,
qual o valor de R3 produz o sinal mostrado?

O ganho do circuito é dados por 1 + R4/R3=2,8 10K/R3 =1,8=>R;=5.5kQ
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M,(¢) - Sistema 2 ordem sem zeros
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