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Controlador PD
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Controlador de avanço de fase 

1/a = 10
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Exemplo 2: Controlador de avanço de fase 

● Seja a planta caracterizada por

Projete um controlador para que o erro à rampa 
seja de até 5%, e para que z = 0,45.

G (s)=
K

s (s+2)
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Exemplo 2: Controlador de avanço de fase 

MF=180o−162o=18o

G (s)=
40

s(s+2)
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Exemplo 2: Controlador de avanço de fase 

Kwmax = 7,66 dB
wmax ≈ 9,7 rad/s
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Exemplo 2: Controlador de avanço de fase 

MF=58o
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Exemplo 2: Controlador de avanço de fase 

● Resposta temporal:
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Exemplo (Franklin 6.16)
● Seja o sistema de controle de temperatura 

caracterizado por .  

Projete um controlador que proporcione uma 
margem de fase de 25o, e uma constante de erro 
de posição Kp = 9.

KG (s)=
K

(1+ s2)(1+s)(1+2s)
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Exemplo (Franklin 6.16)

MF=180o−172,9o=7,1o

wc ≈ 1,68 rad/s
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Exemplo:

KG (s)=9
(1+0,8 s)
(1+0,27 s)

1

(1+ s2)(1+s)(1+2s)

MF=180o−160o=20o

wc = 2,16 rad/s Não é suficiente!
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Exemplo:
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Exemplo:

MF=180o−153,6o=26,4o

KG (s)=9
(1+0,9 s)
(1+0,18 s)

1

(1+ s2)(1+s)(1+2s)

wc = 2,38 rad/s
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Exemplo:
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Exemplo:

KG (s)=9
(1+0,9 s)
(1+0,18 s)
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