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2 Lista de Exercicios

1) Para o sistema abaixo, deseja-se Mo < 17%. Determine, através do Root Locus, o coeficiente de erro

estacionario, Kv, maximo.
G(s) = [K(s +0.04)] / [s(s + 0.02)(s + 2)]
H(s)=1

R.: Kvma'x = 3,2
2) Para o sistema abaixo, determine um controlador PD para Kv >20s" e Mo < 10%.
G(s)=10/[s(s +10)]
H(s)=1
R.: Ge(s) =65 (s+10) / (s+30)

3) Para o sistema abaixo, deseja-se Kv >10s" , Mo < 20%. Determine um controlador PI para tanto.
G(s) =100/ [(s + 1)(s + 20)]
H(s)=1

R.:Ge(s) =4 (s+1)/s

4) Para o sistema abaixo, deseja-se Kv > 10s” , Mo < 10% , com ts < 1.2s (4 constantes de tempo).

Determine um controlador PID para tanto.
G(s) =[10(s + 0.02)] / [(s + 0.3)(s + 0.4)(s + 8)(s + 0.004)]
H(s)=1

R.: Ge(s) = Ke [ (s+z)/(s+p) ] . [ (s+22)/s ] = 68 [(s+0,3)/(s+39,506) ] . [(s+0,4)/s]



