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Ogata B.6.21

Considere o sistema de controle mostrado na
figura abaixo. Projete um compensador de modo
gue os polos dominantes de malha fechada
estejam localizadosem s=-2 +j2V3 e a
constante de erro estatico de velocidade K, seja
50 s,
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Ogata B.6.21

Sem controlador

: direcbes assintoticas
4 X X X polos de malha eberta
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Ogata B.6.21

Sem controlador
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Ogata B.6.21

Sem controlador
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Ogata B.6.21

Com controlador de avanco
(s+2)
(s+20)

G, =336
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Ogata B.6.21

Com controlador de avanco
(s+2)
(s+20)

G, =336
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Ogata B.6.21

Com controlador de avanco
(s+2)
(s+20)

G, =336
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Ogata B.6.21

Com controlador de avanco e atraso
(s+2) (s+0,3)
(s+20)(s+0,02)

G, =336




Ogata B.6.21

Com controlador de avanco e atraso
(s+2) (s+0,3)
(s+20)(s+0,02)

G, =336
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Ogata B.6.21

Com controlador de avanco e atraso
(s+2) (s+0,3)
(s+20)(s+0,02)

G, =336
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Ogata B.6.21

Com controlador de avanco e atraso
(s+2) (s+0,3)
(s+20)(s+0,02)

G, =336

Sinal do erro
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Outras solucoes

Com controlador de avanco
(s+2,5)
(s+76,8)

G, =1330,3
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Outras solucoes

Com controlador de avanco
(s+1,76)
(s+15)

G, =24,56
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