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Figura 1 – Malha de controle padrão. 

 

 

1. Faça um esboço do LGR para um sistema que possui na malha direta FT 

𝐺(𝑠) =
𝑘

𝑠(𝑠! + 8𝑠 + 20)
 

E determine a faixa de valores de 𝑘 que fazem com que o sistema seja estável. 
 

2. Para um sistema com 𝐶(𝑠)𝐺(𝑠) = "
($%&)($%!)

 e realimentação unitária, esboce o LGR e determine 

o que se pede: 
a. O ganho para que a resposta do sistema tenha amortecimento crítico; 
b. O ganho e o tempo de subida para que a resposta do sistema em malha fechada tenha 

um sobressinal máximo de 16,3% (𝜉 = 0.5); 
c. O erro em regime estacionário em cada um dos casos anteriores. 

 

3. Seja uma malha de controle com realimentação de velocidade e posição para um motor CC, 
conforme apresentado na Figura 2. Desenhe o LGR para este sistema (de malha fechada) em 



função de 𝐾( e determine o valor de 𝐾( para que o sobressinal seja de 𝑀) = 10%, para uma 
referência degrau unitário em 𝜃(. Determine também o tempo de subida 𝑡*(10% − 90%), o 
tempo de pico 𝑡) e o tempo de acomodação 𝑡$!%. 
 

 
Figura 2 – Motor CC com realimentação de posição e velocidade. 

 
 

4. Desenhe o LGR para as seguintes FT, considerando no sistema da Figura 1, 𝐻(𝑠) = 1, 𝐶(𝑠) = 𝜅 
a. 𝐺(𝑠) = ,

($%,)($%!)
; 

b. 𝐺(𝑠) = ($%,)
($-,)($-!)

; 

c. 𝐺(𝑠) = ($%,)!

$!%!$%!
; 

d. 𝐺(𝑠) = $%,
($-!)($!%!$%!)($%.)

. 

 
5. Para o sistema da Figura 1, considere 𝐻(𝑠) = 1, 𝐶(𝑠) = 1 e  

𝐺(𝑠) =
𝑠 + 𝑎

𝑠! + 2𝑠 + 2
 

a. Desenhe o LGR em função do parâmetro 𝑎. 
b. Determine a sensibilidade do erro em regime para uma entrada do tipo degrau unitário em 

função do parâmetro 𝑎. O que podemos concluir? 

 

6. Considere o sistema da Figura 1 com 𝐻(𝑠) = 1 e  

𝐺(𝑠) =
𝐾

𝑠(𝑠 + 2)(𝑠 + 5)
 

Projete um controlador PI para forçar a zero o erro em regime permanente para uma entrada do tipo 
rampa unitária, considerando valores de 𝐾 que levem o sistema à estabilidade. 

 

MOTOR CC


