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Elementos de Automacéo e Robotica
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e Um quilograma é uma unidade de massa.

Quando é acionado por uma forca de 1IN a
massa de 1 kg acelera com 1m/s 2. Aplicando
a lei de Newton, temos:
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Wamos defimr
firy = uma funcio do tempo 1 1l que fi
§ = uma vamavel compiexa
- um simbolo operacional indicando que @ quantidade que ele prefixae

i dl

nara ser transformada pela integral de Laplace [ ¢™"d!

transformada de Laplace de fit

Entio a transformada de Laplace de fir) ¢ delimica pos

s |
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Ex:

y(t) = cos(wt) — sen (wt)

* Maiores informacdes no capitulo 2 —Engenharia de controle moderno , Ogata
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1o transferéncia = G(s) = — y
Funcéo de transferéncia 7(5) Flentrada] Jasse cisi
Y(s)  bps™ + by + -+ b,s + b,
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EXEMPLO 3.1 Considere o sistema de controle de posi¢do, de um satélite, indicado na Figura 3.1. O diagrama
mostra o controle apenas do dngulo de desvio f. (No sistema real existem controles relativos aos trés eixos.) Pequenos
jatos aplicam forgas de reagiio para girar o corpo do satélite conforme a posi¢do desejada. Os dois jatos posicionados
de forma anti-simétrica, denotados por A e B, operam em pares. Suponha que o empuxo de cada jato seja F/2 ¢ o
torque 7' = Fl seja aplicado ao sistema. Os jatos sdo aplicados por certo tempo e, assim, o torque pode ser escrito
como T'(¢). O momento de inéreia em relagio ao eixo de rotacdo no centro da massa é J.

Vamos obter a fungéo de transferéncia desse sistema admitindo que o torque T'(¢) € a entrada e que o deslo-
camento angular 8(¢) do satélite ¢ a saida. (Vamos considerar o movimento somente no plano da pagina.)

Para deduzir a fungdo de transferéncia, procedemos de acordo com as seguintes etapas:

. Escreva a equagéo diferencial do sistema.

1
2. Aplique a transformada de Laplace da equagio diferencial, supondo que todas as condigdes iniciais sdo nulas.
3

- Estabelega a relagio entre a safda @(s) e a entrada T(s). Essa relagio ¢ a fungdo de transferéncia.

‘entro da massa

2 ol b N — Referéncia

ao de um satélite

Figura3.1 Diagrama esquemadtico do sistema de controle de posi
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Aplicando a segunda lei de Newton ao presente sistema ¢ observando que nao existe atrito no ambiente em que
o satélite se encontra, temos:
d’e y
i |

dt*

Aplicando a transformada de Laplace a ambos os lados dessa altima equagdo e supondo que todas as condigdes
iniciais sejam nulas, resulta que:
Is’0(s) = T(s)

onde @(s) = Z[0(t)] = T(s)eT(s) = ‘J:'[."(.') |. Assim, a fungdo de transferéncia do sistema € obtida como:

Fungio de transferénci L
“unca e fransierencia = — = .
gaete BTTG)  Ts
T(s) , A(s)

Js?
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1- Combinando blocos em cascata:

1

G\G;

{ Gyls) } = { Gals) ]

af

2- Deslocando para frente um ponto de soma situado atras de um bloco:

+ —~ A X + - X
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= ==
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3- Deslocando para tras um ponto de derivacao situado a frente de um bloco:

4- Deslocando para frente um ponto de derivacéo situado atrds de um bloco:

' (! @P

5- Deslocando para tras um ponto de soma situado a frente de um bloco:

6- Eliminando um lago de retroacgao:

G
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Deslocando para frente um ponto de derivagédo situado atras de
um bloco.
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