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MODELAGEM NO DOMINIO DA FREQUENCIA - CAPITULO 2

1) Dada a rede de figura abaixo, encontre a fungdo de transferéncia T'(s) = IVZ,((S)).
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2) Dada a rede de figura abaixo, encontre a fungdo de transferéncia H(s) = VL((S))
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3) Dada a rede de figura abaixo, encontre a fungdo de transferéncia 7'(s) = %
(s
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4) Dado o sistema translacional abaixo, encontre a fungdo de transferéncia H(s) = F(s) .
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5) Dado o sistema translacional abaixo, encontre a fungdo de transferéncia H(s) = %
s
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6) Dado o sistema translacional abaixo, encontre a fungao de transferéncia G<5) - m
2 N-s/m —tx1) ——x5(t)
L ~ 0000
2 N-s/m

() 6 N/m

| 6Nm [T ] 2N-s/m |4K® 4kg —E—
OO0 4ke H g0

St o ke D e e e

3l

i

=T
iy

L[

HTE

R

l

EEs
TS
(R

=T

!

=
B

\
Frictionless

M, =8 kgl
: 16 N-s/m 15 N/m
/.S‘em Arrito

Sem Arrito

8) Para o sistema translacional com uma mola ndo linear mostrado abaixo, encontre a fungdo de
transferéncia G(s) = );((j;, para pequenas oscilagdes em torno de f(#)=2. A mola é definida por

x,(t)=2-e""" onde z,(t) é o deslocamento e f,(t) é a forca da mola.

Nonlinear
spring

1 N-s/m

9) Encontre afuncgdo de transferéncia G(s) = x(s)/F(S) para o sistema mecanico translacional mostrado na

figura abaixo, considerando a seguinte linearizagdo no modelo: A forga aplicada pode ser escrita como
f(t) =10+ &f(t), portanto a linearizagdo devera ser feita em torno da forga de 10 N. A relagdo entre
a forca da mola, f;(t), e o deslocamento, x,(t), é f;(t) = 2x2(t) (ndo-linear).

Nonlinear —1— vn
spring
000U lkg [— [0
10) Para o sistema translacional com uma mola ndo linear mostrado abaixo, encontre a func¢do de

transferéncia G(s) = );((j;, para pequenas oscilagdes em torno de f(#)=2. A mola ndo linear é

definida por f, = x’ +4x,+2 , onde x,(t) é o deslocamento (n&o é ‘permitido deslocamento menor
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que -1 metro para esta mola) e f,(t) é a forga da mola.

Nonlinear
spring J’ =)
1 kg lkg (—»
| . 1 N/m v
L [

1 N-s/m

11) Um motor DC desenvolve um torque 55 N-m em uma velocidade de 600 rad/s quando 12V é aplicado.
Ele fica bloqgueado nesta voltagem com um torque de 100n-m. Se a inércia e o amortecimento
(coeficiente de atrito viscoso) da armadura sdo de 7 Kg — m? e 3 N —m — s/rad, respectivamente,

~ A 0
encontre a fungdo de transferéncia G(s) = EL((z deste motor se ele carrega uma carga inercial de

105 kg — m? através de uma engrenagem como mostrado na figura abaixo.

] N
¢.1)| Motor { N =12

N3=25'—N3=25

(1)

4]
Ny=T72 Load

200
12) Um motor DC desenvolve um torque T N-m em uma velocidade de 100 rad/s quando 60V é

aplicado. Ele fica bloqueado nesta voltagem com um torque de 150N-m. Encontre a funcdo de

transferéncia G(s) = 2(2) deste motor para o esquema mostrado na figura abaixo.
Ea(s)

R,
.Y 1
d M (7 =5t V) =350
ir [ ) 41 =5 kg-m’ »—l
b= S 4 Dy = 8 N-m-sirad

—
N> = |50 Na=
l———— J- IH L[_ m-}- —l 1
Dy = 36 N-m-s/rad Di= 6 N-m- u"r.nl 8l
_‘_ﬂ o L1

Dy = 4 N-m-sirad

13) Encontre a fungdo de transferéncia G(s) = %Z((?) para o motor e carga mostrado na figura abaixo. A

=-8w, +200 quando a entrada de tensdo é 100V.

equacdo Velocidade X Torque é dada por 7,

+ Ni=g
et Maotor _{ LS
J’.z’ikS'mz Nz:“}ﬂ N3=25
Dy = 3IN-m-s/rad I din Dy = 600N-m-s/rad

Ny = 100 : fa
(] ) :

0 (s
—El(( )) para o motor e carga mostrado na figura abaixo. A
(s

equagdo Velocidade X Torque ¢é dada por 7, =—8w, +200 quando a entrada de tens&o é 100V.

14) Encontre a fungdo de transferéncia G(s) =
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@i

Nz= 100 I

100 kg-m?
Iy =20 kg.md
0, = 30 N-m-s/rad
15) Para o motor, carga e curva de torque X velocidade como mostrado na figura abaixo, encontre a fungado
de transferéncia gy)— (s

E(s)

] iy H“'“IBI\. -m-s/rad
aﬂfﬂ Motor ]':-‘ N =110 .H.|=]"D}{-‘ ﬂ

Jg= 29 kp-m? i fﬂ-,lr.

D= MNomsivad 10 =
2 L 41 P s -~

T (N-m)

16) Um motor cujas caracteristicas torque-velocidade estdo mostradas na figura abaixo, move uma carga
mostrada no diagrama abaixo. Algumas das engrenagens apresentam inércias. Encontre a fungdo de

transferéncia G(s) = 92(5)/5 (s)
a

o+
¢qll)| Motor ——‘
= Ji=1kg-m?2
N-7=2 N';—]O
2
Jo=2kg-m? I J3=2kg-m
& & (1 = _m-s /s
Ny =20 : D 132Nmsrdd
’ J4=16 kg-m?

T(N-m)

SV

RPM
600
T

17) (2pts) Dada a rede de figura abaixo, encontre a fungdo de transferéncia 7'(s) = % .

. ;
<10 |[LH
gL N S10
vi(?) i zi"c

18) (2pts) Para o sistema da figura abaixo, encontre a fungdo de transferéncia 7'(s) = X%, G(s)=X1(s)/F(s)

—t—1, (1) — = t5(0)

Ky=5N/m

—fi1) r
My =1 kg|fr2=3N-5/m | pr, 22 kgl £, = 2 NesmfE
O b
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19) (2pts) Para o sistema da figura abaixo, encontre a fungdo de transferéncia G(s) = GTZ((SS))

2 N-m-s/rad 3 N-m/rad

AT rﬁ"tﬁ:.”'
~(-—‘N,= 11 NJ:IU’T_

0.04 N-m-s/rad

) (2pts) Para o sistema da figura abaixo, encontre a fungdo de transferéncia 7'(s) = X%.

[fyy = 4N-s/m

21) (2pts) Para o motor, carga e curva de torque X velocidade como mostrado na figura abaixo, encontre
a fungdo de transferéncia G(S):@(Sy @'
N
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) (2pts) Para o sistema da figura abaixo, encontre a fungdo de transferéncia G(s) = ;(S)

1 8 A1 26 N-me-s/rad

Ny =26 N4=1zu{‘ }
1) i
le 110 Mg =23
2 N-m/rad

23) (2pts) Para o sistema da figura abaixo, encontre a funcdo de transferéncia G(s) = 84 )

T(S)
Ty i £hir) N. .'ﬂu:l
e I i O -’H =
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#lt) H,m

¥
Ve =120 LTI g =120

2 M-murad




UNIVERSIDADE DO ESTADO DE SANTA CATARINA - UDESC
L.

& DEPARTAMENTO DE ENGENHARIA ELETRICA
UDESC INTRODUGAO AOS SISTEMAS DE CONTROLE - ISC
JOINVILLE PROF.: CELSO JOSE FARIA DE ARAUJO Pagina 6/9

24) (2pts) Para o sistema da figura abaixo, encontre a fun¢do de transferéncia G(s) = %

Fiiy .|'.|'|||1 &0 r

M 20 T2 Mam-sfrnd
L A 1 =
'l\_(_N1=3{|' Ny=T2 {—< |

ey Byl
N, =216 ﬂ') d Ny =120
2 Nemirad
. . < 1 ()
25) (2 pts) Dada a rede de figura abaixo, encontre a funcdo de transferéncia T .
s

26) (2 pts) Dado o sistema representado na figura abaixo, com k=IN/m , b=1N—-s/m , M =1Kg e

a mola ndo linear tem a seguinte equagdo: x, = e’ A forga aplicada é de 1N mas pode variar neste

5) . (lembrando que

entorno. Linearize o sistema e apresente a seguinte fun¢do de transferéncia Fs)
s

dx
v(?) = )

fi linear ly—py k [N

(s)

27) (2pts) Dado sistema representado na figura abaixo, encontre a fungdo de transferéncia

1 e Y e

INMm . | 5 Nest
l‘rr". simy 2 Mim

28) (2 pts) Dada a rede de figura abaixo, encontre a funcdo de transferéncia H(s) = % .

412 81t

@ - 02H 104, = 10mF V
i| ' '
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29) (2pts) Para o motor, carga e curva de torque X velocidade como mostrado na figura abaixo, encontre

a fungdo de transferéncia G(s) = :L—((SS)) (lembrando que w, (t) = %)
Ra T(N-m)

N, =50

1
eult) Ji =5 kg-m?
’ ® v Dy= 8N-mshad 0 | | N
- Na= 150 a0
’ LV = 18 kg-m? _ RPM
D; = 36 N-m-s/rad 22 2

30) Para o sistema da figura abaixo, encontre a fun¢do de transferéncia G(s) = —9;((:))
2 Moom-afraad 3 N-mirad
Nyw AL Mﬂm = %0

5 Fir a1l
|

-—l.\'. =0l MmO | .ll_l:l:dnl.l m I
|

—
31) Para o motor, carga e curva de torque X velocidade como mostrado na figura abaixo, encontre a fungdo
N 0.(s)
de transferéncia G(s) = .
( ) Eq(s)
Rd T(N‘m)
Sl /) =50

1 ——— Ny=
calll n,__uf_m =18 kg-m-}-—{ ! 80 50V
Dy = & N-m-s/rad Bir)
Ny = 150 " A

= e—— il
|—E ] Jy =27kg-m? }—
Dy = 36 N-m-s/rad — -

RPM

32) Dado sistema representado na figura abaixo, encontre a fungdo de transferéncia

F(s)

10 kg
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Solucdes:
1) I, s%CL
V  s%2(CLR{+CLR;)+s(CR{R,+L)+R;
Vi  s?+2s+1
) ==
|74 s4+5s5+2
A 1,552
3) V. 2.3 2
Vi 35°+2,554+2s5+1
X 1
4) L=
F 552+4s+5
X 0.8
5) — — 3 2
F $°+4,854+s+4
X3 0,375
6) ==
F S(S3+1,552+3,255+2,25)
X3
7)==
) F

12s(s? + s + 2,66)
(8 + 4s + 45?)(4 + 3s + 552)(5 + 55 + 552) — 24s%2 — 952(8 + 45 + 45?) — 16(5 + 55 + 552) — 452(4 + 35 + s2)

8) X(s) _ 1
F(s) s2+s+e
9) X(s) _ 1
F(s) S2+8,944
X 1
1 ==
O) F s*+53+652+5+4
1 6L _ 014
E;  s(s+0,3)
12) 6, _ 0057
E;, s(s+1,8725)
13) 6; _ 2547x1073
E;,  s(s+2,07643)
14) 6; _ 987x1073
E;,  s(s+0,204)
15) 6; _ 815x1073
E,  s(s+0,204)
16) ba __ T
E, 12s(s+0,75)
17) sem gabarito
18) Xl(S) _ 2,5
F(s)  s*+8,553426,552+37,55+20
19) A= 2
T s(252+95+6)
20) sem gabarito
0 10,5x1073
21) 2=

Eq s(s+2,14)
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22) 6y _ 085
T s
O, _ 33,33x1 ~
23) T~ s(s+0,02)
24) 64 _ 0,06
T s
25) I, 3Ks+1
I s2+3Ks+10M
v S
26) F gapgdt(zte1)sZ+(1-e1)st+ e 1
27) X(s) _ 5s
F(s) 50s3+30s%2+24s+4
28) v —-2500
I s24+62,55+675
wy, 95,23m
29 — =
) E, s+1,81
30) L=__2
T s(s3+s2+6s5+3)
31) oL 0,027
E,  s(s+0,6032)
32) X(s) —5s

F(s)  50s3+30s2+24s+4



