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ORIENTACOES:
1. Nao abra o caderno de questdes até que a autorizacdo seja dada pelos Aplicadores;
2. A interpretacdo das questdes € parte do processo de avaliacdo, ndo sendo permitidas perguntas
aos Aplicadores de prova;
3. Nesta prova, as questdes sdo de midltipla escolha, com cinco alternativas cada uma, sempre

na sequéncia a, b, c, d, e, das quais somente uma & correta;

4. As respostas deverdo ser repassadas ao cartdo-resposta utilizando caneta na cor azul ou preta dentro
do prazo estabelecido para realizag¢do da prova, previsto em Edital;

5. Observe a forma correta de preenchimento do cartdo-resposta, pois apenas ele serd levado
em consideracao na correcao;

6. Nao havera substituicdo do cartdo resposta por erro de preenchimento ou por rasuras feitas
pelo candidato;

7. A marcagdo de mais de uma alternativa em uma mesma questdo levard a anulagdo da mesma;
8. Nao sdo permitidas consultas, empréstimos e comunicagdo entre os candidatos;
9. Ao concluir as provas, permaneca em seu lugar e comunique ao Aplicador de Prova.

Aguarde a autorizagdo para devolver o cartdo resposta, devidamente assinado em local indicado.
Nao h4 necessidade de devolver o caderno de prova;

10. O candidato ndo poderd sair da sala de aplicagdo antes que tenha se passado 1hOOmin do inicio
da aplicag@o das provas. So serd permitido que o candidato leve o caderno de prova objetiva apds 4h0Omin
de seu inicio. O candidato podera destacar a dltima folha da prova para transcrever o gabarito;

11. Os trés tltimos candidatos deverdo permanecer em sala até o fechamento da ata e assinatura dos
mesmos para fechamento da sala de aplicag@o.



QUESTAO 1

Assinale a expressdo ldgica equivalente ao diagrama Ladder apresentado abaixo. Onde, as letras I e Q
representam, respectivamente, entradas e saidas digitais.

a)
b)
c)
d)

Q1

1 12 13
|| 11
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QL=[I1EI12)+I5-(14+16)] -3
QL=[(I1 @ 12)+I5-(14-16)]-I3
Ql=[U2-11)+(I1L+F2)+1I5-14 +15-16]-i3
QL=[I1Q1I12) +15-14-16)]-13
Ql=[(I2-11)-13+(I11-12)-I3+1I5-14+15-16]
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QUESTAO 2

Com relagdo ao funcionamento e a estrutura de um controlador légico programivel (CLP),
verifique se as alternativas sdo verdadeiras (V) ou falsas (F):

( ) Sao exemplos de dispositivos a serem conectados a entradas digitais de um CLP: botdes,
chaves fim de curso, transmissores de temperatura, pressostatos, interruptores.

() O CLP 1€ os estados das entradas e salva na memoria espelho de entradas no inicio do ciclo
de varredura. Esse processo garante a utilizacdo de um estado fixo para as entradas durante
a execugdo de todo o programa.

() O CLP é um sistema eletronico digital que utiliza uma memoria interna para armazenar
um programa do usudrio, a fim de executar fun¢des de sequenciamento légico, temporizagdo,
contagem, aritmética e controle.

() Dentre os principais dispositivos que compdem um CLP, podemos citar: Central Processing Unit
(CPU), Fonte de alimentacdo, Mddulos de entradas/saidas digitais e analdgicas, Mddulos
de comunicacio, Interface Homem Méquina e etc.

( ) Faz-se necessdrio fixar o tempo de scan ao se implementar um controlador PID em um CLP,
uma vez que variagdes no tempo de scan alteram as caracteristicas do sistema de controle digital.

Assinale a alternativa que contém a sequéncia correta de respostas, na ordem de cima para baixo.
a)V-F-V-V-F
b)V-F-V-F-F
¢c)F-V-F-V-F
dF-V-V-F-V

e)V-V_-F-F-V




QUESTAO 3

O diagrama Ladder da figura (c) foi desenvolvido com o intuito de automatizar o funcionamento
do processo da figura (a). Para tanto, a lista de entradas e saidas digitais da figura (b) foi utilizada
para realizar as conexdes dos dispositivos ao CLP utilizado. Levando em consideragao que: S1, S2, S3 e S4
sdo sensores do tipo normalmente abertos (NA) e que atuam somente na presenca de 4gua; Botdo 1
e Botdo 2 sdo botdes NA;K1 € um contator utilizado para acionar a Bomba 1; V1 € uma valvula solenoide
normalmente fechada (NF) de entrada de dgua no sistema; I1 a I6 sdo as entradas digitais do CLP e Q1 e Q2
suas saidas digitais. Assinale a alternativa que descreve corretamente o funcionamento do sistema.

Painel Tanque 2 51
Entradas Saidas
. Sotdo 1 Botdo 1 11 K1 a1
. Botdo 2 Bot3o 2 12 V1 a2
s1 13
Vi s2 14
52
53 15
Tangue 1l = -
53
Saida [b)
sS4 Bombal
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a) O sistema busca manter o nivel dos dois tanques entre os sensores de nivel baixo e alto. Dessa forma,

"
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a valvula V1 € acionada quando S4 se encontra atuado e permanece acionada até que o sensor S3
seja acionado. Do mesmo modo, a Bomba 1 é acionada caso S2 se encontre atuado e permanece acionada
até que o sensor S1 seja acionado ou S4 indique nivel baixo no Tanque 1. Esse funcionamento automético
¢ iniciado a partir do Botdo 1 e € interrompido a partir do Botdo 2.

b) O sistema busca manter o nivel dos dois tanques entre os sensores de nivel baixo e alto. Dessa forma,
a valvula V1 ¢ acionada quando S3 ndo se encontra atuado e permanece acionada até que o sensor S4
seja acionado. Do mesmo modo, a Bomba 1 € acionada caso o S1 ndo se encontre atuado e permanece
acionada até que o sensor S2 seja acionado ou S4 indique nivel baixo no Tanque 1. Esse funcionamento
automdtico € iniciado a partir do Botdo 1 e € interrompido a partir do Botdo 2.

c) O sistema busca manter o nivel dos dois tanques acima dos sensores de nivel baixo. Dessa forma,
a valvula V1 sé permanece acionada enquanto S4 indica nivel baixo. Do mesmo modo, a Bomba 1
s6 permanece acionada enquanto S2 indica nivel baixo e S4 ndo indica nivel baixo no Tanque 1.
Esse funcionamento automadtico € iniciado a partir do Botdo 1 e é interrompido a partir do Botao 2.




d) O sistema busca manter o nivel dos dois tanques acima dos sensores de nivel baixo. Dessa forma,
a valvula V1 sé permanece acionada enquanto S4 indica nivel baixo. Do mesmo modo, a Bomba 1
s6 permanece acionada enquanto S2 indica nivel baixo e S4 ndo indica nivel baixo no Tanque 1.
Esse funcionamento automadtico € iniciado a partir do Bot@o 1 e € interrompido a partir do Botao 2.

e) O sistema busca manter o nivel dos dois tanques entre os sensores de nivel baixo e alto. Dessa forma,
a valvula V1 € acionada quando S4 ndo se encontra atuado e permanece acionada até que o sensor S3
seja acionado. Do mesmo modo, a Bomba 1 € acionada caso S2 ndo se encontre atuado e permanece
acionada até que o sensor S1 seja acionado ou S4 indique nivel baixo no Tanque 1. Esse funcionamento
automdtico € iniciado a partir do Botao 1 e € interrompido a partir do Botao 2.

QUESTAO 4

O circuito pneumdtico da figura abaixo pode ser aplicado na automacgdo eletropneumadtica de diversos
equipamentos industriais. Dessa forma, assinale a alternativa que descreve corretamente os elementos
numerados.
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a) (1) Unidade de condicionamento formada por: Filtro, Vélvula reguladora de Pressdo e Lubrificador;
(2) Valvula de controle direcional de cinco vias, duas posicdes, acionada por simples solenoide;
(3) Valvula de controle de fluxo bidirecional; (4) Cilindro de dupla acdo e haste simples.

b) (1) Unidade de condicionamento formada por: Compressor, Filtro, Valvula reguladora de Pressdo e
Lubrificador; (2) Valvula de controle direcional de cinco posi¢des, duas vias, acionada por duplo solenoide;
(3) Vilvula de controle de fluxo varidvel unidirecional; (4) Cilindro de simples acdo e haste dupla.

¢) (1) Unidade de condicionamento formada por: Filtro, Valvula reguladora de Pressdo e Lubrificador;
(2) Viélvula de controle direcional de cinco posi¢des, duas vias, acionada por duplo solenoide;
(3) Valvula de controle de fluxo bidirecional; (4) Cilindro de dupla acdo e haste simples.

d) (1) Unidade de condicionamento formada por: Filtro, Vélvula reguladora de Pressdo e Lubrificador;
(2) Valvula de controle direcional de cinco vias, duas posicdes, acionada por simples solenoide;
(3) Vilvula de controle de fluxo varidvel unidirecional; (4) Cilindro de simples a¢do e haste simples.

e) (1) Unidade de condicionamento formada por: Filtro, Valvula reguladora de Pressdo e Lubrificador;
(2) Viélvula de controle direcional de cinco vias, duas posi¢des, acionada por duplo solenoide;
(3) Valvula de controle de fluxo varidvel unidirecional; (4) Cilindro de dupla agéo e haste simples.




QUESTAO 5

Diversos sensores sdo aplicados nos sistemas de automacdo industrial, seis sensores comumente utilizados
sao listados abaixo. Relacione a lista de sensores com as descricdes apresentadas e assinale a alternativa
que contém a sequéncia correta, de cima para baixo.

(D) Sensor indutivo;

2) Sensor capacitivo;

3) Chave fim de curso;

4) Sensor 6ptico difuso;

5 Sensor de proximidade magnético (reed-switch);
(6) Sensor 6ptico de barreira.

() Sensor de comutacdo mecénica, normalmente aplicado em segurancga de equipamentos.
() Sensor do tipo chave que € atuado na presenca de um campo magnético de uma bobina ou ima.

() Sensor utilizado para detectar objetos metédlicos pela acdo do campo magnético.
Normalmente possui uma pequena distancia sensora.

() Sensor que atua com base na interrupcdo do feixe de luz enviado ao receptor pelo objeto
a ser detectado.

() Sensor utilizado para detectar objetos metdlicos ou ndo pela acdo do campo elétrico.
Detectam a presenga de materiais organicos, pds, liquidos, entre outros.

() Os elementos emissor e receptor sio montados em uma mesma peca € o receptor reage ao sinal
luminoso refletido pelo objeto a ser detectado.

a)3,1,5,4,2,6.
b)3,5,2,4,1,6.
c)3,5,1,6,2,4.
d)5,3,2,6,1,4.

e)5,3,1,6,2,4.




QUESTAO 6

As malhas de controle do tipo Single-Input Single-Output (SISO) comumente sdo formadas
por um elemento primdrio (sensor), um controlador e um elemento final de controle (atuador).
As alternativas abaixo descrevem alguns dos elementos primdrios comumente utilizados nas malhas
de controle de temperatura, vazdo, nivel e pressdo. Dessa forma, assinale a alternativa que descreve
corretamente o elemento primdrio.

a) Os termopares sdo elementos primdrios muito utilizados na indtstria para medi¢cdes em uma ampla faixa
de temperatura. Esses dispositivos se baseiam na juncdo de dois metais diferentes, onde, a junta de medigdo
¢ mantida em contato térmico com a temperatura a se medir, e a junta de referéncia permanece a uma
temperatura constante. Entdo, uma corrente, de alguns miliamperes, proporcional a essa diferenca
de temperatura é gerada.

b) A medi¢do dos sensores de pressdo do tipo piezoelétrico € realizada por meio da diferenca de potencial
gerada na pastilha sensora, devido a pressado/forca exercida pelo meio (e.g., liquido em uma tubulacio).
Esses sensores sao robustos, lineares e possuem boa faixa de medicao.

c¢) Os sensores de temperatura do tipo PT-100 tem como caracteristica uma resisténcia de 0 Q a 100°C,
além de um coeficiente de temperatura negativo.

d) Os transmissores de nivel do tipo pressdo hidrostitica ou diferencial realizam uma medi¢do indireta.
Esses transmissores sdo aplicados a liquidos que possuem grandes variacdes de densidade durante
a medicao.

e) Os sensores de vazdo do tipo placa de orificio geram uma diferenca de pressdo proporcional (linear)
a vazdo a ser medida e possuem grande aplicacdo industrial por sua simplicidade e robustez.

QUESTAO 7

O circuito elétrico a seguir € alimentado pela fonte de tensdo v, (r). Dessa forma, assinale a fungdo

de transferéncia, F(s)=V, (s)/V, (s), que representa corretamente o sistema.

% Ci=1F
R=10
Vin(t) ) C,=1F L=1H |Voult)
O
0,5
F(s)=—_ 22
) FO=5570s
0,5
F(s)=——""——
b) () s2+s5+0,5
2
s
F T ——
©) (8) s2+s5+0,5
2
d F)=———
) (5) sSS+s+2
2
&) F(s)=——

sS+s+2




QUESTAO 8

Um engenheiro levantou a necessidade de utilizar uma frequéncia de amostragem igual a 12 kHz,
utilizando os parametros minimos recomendados pelo Teorema de Nyquist, durante o projeto de um sistema
de controle digital embarcado.

Entdo, o filtro passa baixa da figura foi inserido, entre o elemento sensor e o conversor analdgico digital do
microcontrolador, com o intuito de evitar a ocorréncia do aliasing.

I

||
R2

Dessa forma, assinale a alternativa que corresponde corretamente, respectivamente, a funcdo de

transferéncia do filtro (F(s)=V_ / Vm) e a frequéncia de corte ( Fc) na qual o filtro deveré ser sintonizado.

out

Q) pre=- flRCC . F. = 6kHz
s 2
1

b) F(s)=- fZISC ; F.=6kHz
s 1
R

) Fs)=+ +1RCC . F, = 6kHz
s 2
R

d) F(s)=+ IISC ; F.=12kHz
S+ 5
b

©)  p(s)=—_teC . F.=12kHz




QUESTAO 9

Dado o filtro passivo apresentado na figura abaixo.

C
o | o
+ +
R
vin vout
o o

Assinale a opg¢do que contém a funcdo de transferéncia, F(s)=V

out

/V,, que representa corretamente

o filtro e seu tipo.

RCs

a) F(s)= ; Passa alta
RCs +1
F(s)= RCs s Passa alta
b) 1
s+——
RC
1 .
F(s)= ; Passa baixa
c) 1
s+——
RC
d) F(s)= ke ; Passa baixa
RCs +1
F(s)= u ; Passa baixa
e) 1
s+——
RC
QUESTAO 10

A implementacdo fisica de controladores PID digitais pode ser feita utilizando-se uma aproximacao discreta
para a integragdo e a derivagdo. Para a derivacdo, € comum utilizar a regra das diferencas regressivas
e para a integracdo é comum utilizar integracdo retangular a frente. Apés isto, o controlador pode ser
implementado por meio de um computador, raspberry ou microprocessador.

Com base nisto, defina quais das estruturas a seguir equivalem as agdes derivativas e integrais,
respectivamente, de um controlador digital:

a) u(kl)= T[x(kT) —x(k - 1);} e u(kT)=u(k-1) % +Tx(kT)
b) u(kT)= 1 [x(kT) —x(k=1) 1} e u(kT)=u(k-1) 1.1 x(kT)
) T T B T T

c) u(kl)= %[x(kT) —x(k-DT] e u(kT)=u(k- 1)%+ Tx(kT)
d)  ukT)=T[x(kT)—x(k-=DT| e u(kT)=u(k =T +Tx(kT)

e) u(kl)= % [x(kT)—x(k=DT] e u(kT)=u(k —1)T +Tx(kT)




QUESTAO 11

A posicdo dos polos de uma fungdo de transferéncia de um sistema determina a natureza
do seu comportamento transitorio no dominio do tempo.

Considere a posi¢do dos polos de trés sistemas dindmicos distintos representados na figura abaixo:

Pole-Zero Ma

T T T T
51 X 1
S1
4 S, .
S3
3 - —
‘_IUJ 2k _
o)
5
8 1+ .
&2 x
(2]
2 0 -
< X
&
g 10 B
£
g
E7 1
_3 = -
4k .
5 X §
| | | | | | | |
45 4 35 3 25 2 45 A 05 0

Real Axis (seconds'1)

Figura: Polos de diferentes sistemas.
Baseando-se na posicao dos polos destes sistemas, fazem-se as seguintes afirmativas:

L 5,(s)possui tempo de acomoda¢do menor que S,(s), porém com frequéncia de oscilagdo
maior;

I.  Se o polo de s,(s) localizado em s=-1 fosse colocado préximo da origem, em s =-0,1
por exemplo, o sistema S, (s) ficaria mais lento;

IMI.  s,(s) ndo possui sobressinal para a resposta ao degrau.

Atribuindo-se V para a afirmativa verdadeira e F para a afirmativa falsa, para cada uma das afirmativas acima,
obtém-se respectivamente:

a)V,V,F.
b)F,F, V.
¢)F,V, V.
d)V,F, V.

e) Nenhuma das alternativas anteriores.




QUESTAO 12

Considere o sistema de controle apresentado na figura abaixo:

R(s) + G.(s) G, (s) FC (s)

H(s) |=

Figura: Representagdo tipica de um sistema de controle.

Sendo:

G.(=X% G (s)=— H(s)=1.
s (s+D(s+2)

Sobre este sistema, pode-se dizer que:

1. O erro em estado estaciondrio para uma entrada em degrau se anula quando K tende para o infinito;
ii. O mesmo apresenta erro em estado estaciondrio constante para uma entrada em rampa unitéria;

iii. Os polos do sistema em malha fechada com K =0 sdo iguais aos polos do sistema em malha aberta.
Assinale a alternativa correta baseando-se nas afirmativas acima:
a) As afirmativas i e ii estdo corretas.

b) As afirmativas ii e iii estdo corretas.

¢) Apenas a afirmativa ii estd correta.
d) As afirmativas i e iii estdo corretas.

e) Todas as alternativas estio corretas.




QUESTAO 13

Considere a seguinte resposta a rampa de um dado sistema de controle em malha fechada:

Linear Simulation Results
20 T T T

Amplitude
\

0 - | | | | | | | | |
0 2 4 6 8 10 12 14 16 18 20
Time (seconds)

Figura: Resposta a rampa: sinal de entrada (linha continua) e sinal de saida (linha tracejada).

Considere também os seguintes modelos:

12,5 12,5 Guls) = 12,5
s(s> +5s% +255) s +55+25 ’ s> +552 +25s

G (s) =

Dentre o sistemas apresentados, qual(is) pode(m) ter resposta a rampa conforme apresenta a figura acima?
a) Apenas sistema G, (s) .

b) Apenas o sistema G, (s).

c¢) Apenas o sistema G,(s) .

d) Os sistemas G, (s) e G5(s).

e) Nenhum dos sistemas apresentados.




QUESTAO 14

Considere a representacdo do lugar das raizes de um dado sistema:

Root Locus
50 I
40 -
30 - i |
20 / -
8 10 e |
@ e
n H———————
g =
<« —
Fae —
£=10 i
=] et
@ \
E 2 \
|
-30 |
-40
50 I I I I I
-10 -8 6 4 -2 0 2

Real Axis (seconds'1)

Figura: Lugar das raizes.

Baseando-se no lugar das raizes, faz-se as seguintes afirmativas:

i.  Este sistema apresenta erro em estado estaciondrio diferente de zero para uma entrada
em degrau unitério.
ii.  Este sistema pode se tornar instdvel com o aumento do ganho.
iii.  Este sistema é de segunda ordem porque a diferenga entre o nimero de polos e o de zeros finitos
éigual a 2.
Com base nas afirmativas acima, assinale a resposta correta.

a) As afirmativas i e iii estdo incorretas.

b) As afirmativas i e ii estao incorretas.

¢) A afirmativa ii estd incorreta.
d) A afirmativa iii esta incorreta.

e) Todas as afirmativas estdo incorretas.




QUESTAO 15

Um engenheiro de controle efetuou testes em um processo em malha aberta aplicando sinais senoidais
de diferentes frequéncias em sua entrada. Para cada frequéncia de entrada, foram anotados os dados
de ganho e de fase do sistema. Colocando em uma forma grafica, obteve-se a figura abaixo.

w(rad/s) | 1G(Wlgm | £G6Gw) [w(rad/s) | 16Gwlle | £G(w)
1,00e-2 40,00 -89,48 3,55e0 -0,18 -35,28
2,53e-2 31,93 -88,69 5,69¢e0 -1,08 -39,62
4,05e-2 27,84 -87,91 9,12e0 -2,57 -48,63
6,49¢-2 23,76 -86,65 1,15el -3,64 -54,05
1,00e-1 20,04 -84,86 1,84el -6,44 -64,69
1,31e-1 17,68 -83,25 2,96el -9,89 -73,28
2,10e-1 13,71 -79,30 4,74el -13,71 -79,30
3,37e-1 9,89 -73,28 7,591 -17,68 -83,25
5,40e-1 6,44 -64,69 1,00e2 -20,04 -84,86
8,65¢e-1 3,64 -54,05 1,54e2 -23,76 -86,65
1,09e0 2,57 -48,63 1,46e2 -27,84 -87,91
2,81e0 0,18 -35,28 3,95e2 -31,93 -88,69
3,16e0 0,00 -35,09 1,00e3 -40,00 -89,48
Bode Diagram
60 L L A R R | L R LI R R | L R S A R T T T T
40 .
‘:é 20 - o
=
-20 - f
40 L Ll . Ll , Ll \ . Ll
-30 T T T T
-\ZJ,-BO r -
£
90 = T ol L PR | L ol L L Lol

1072 107 10° 10" 102 10°
Frequency (rad/s)

Figura: Resposta de médulo (em dB) e de fase (em graus) do sistema.
Para o sistema em questdo, suponha uma entrada senoidal

v;(t) = 0,255en{0,1t + 30°)

Dada a entrada especificada acima, indique qual dever4 ser a saida para este sinal de excitacao.
a) 5.0sen(0,1t — 84,87)
b) 5,0sen(0,1t — 54,8°)
c) 2,5sen(0,1t — 84,89)
d) 25sen(0,1t — 54,8°)
e) 0.25sen(0,1t + 30°)




QUESTAO 16

Considerando a figura abaixo, o que pode ser afirmado em relacdo as constantes de erro em estado
estaciondrio de posi¢do, K, e de velocidade, K, do sistema.

Bode Diagram

60 ———— ————y

Magnitude (dB)
N B
o o o
T T
| | |

Ny
o
T

|

oo L I A | L N T | L S,

=30 F T o] T o T ] T [ R R |

A
o

90 = Ll | . Ll I S A . T
1072 107! 10° 10" 102 10°
Frequency (rad/s)

Figura: Resposta de médulo (em dB) e de fase (em graus) do sistema.

a) O sistema possui K,=w ¢ H, =13
b) Osistema possui K, =100 e K, = 3.
c) O sistema possui K, =40 ¢ K, =13
d) O sistema possui &, = e K, =1

e) O sistema possul K, =40 e K, =1




QUESTAO 17

Considere a configuragdo cldssica de controle representada no diagrama de blocos, sendo G, (s)
a fungio de transferéncia que modela a planta, G_.{s) a funcdo de transferéncia que modela o controlador

e H(s) a funcéo de transferéncia que modela o sensor.

A planta é modelada pela seguinte funcdo de transferéncia:

10

%) =TG5

Em malha fechada este sistema responde ao degrau unitario conforme mostra a figura abaixo:

Step Response
T

0.6 T

0.5 i~

o o
w S
T
Il

Amplitude

o
[N
T

1

0 ! ! 1 1 ! ! !
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Figura: Resposta ao degrau para o sistema em malha fechada.

Niao satisfeito com esta resposta, um engenheiro de controle impde que as seguintes especificacdes
de desempenho para a resposta ao degrau do sistema em malha fechada em questao:

e Erro em estado estacionario nulo;
e Tempo de acomodacdo de 1,6 segundos;
e Sobressinal maximo de 1,5%.

Para atender as especificagdes de desempenho, um engenheiro determinou que os polos do sistema
em malha fechada devem ser alocados em 5;; = —2,5 * j1,87. Considerando a seguinte estrutura

para o compensador, pode-se afirmar que:
s5+a
s+b

Gy(s) =K
Comaed € R
a) E possivel atender as especificacdes de desempenho ajustando a = 2,04; b = 0,1 ¢ K apropriado.

b) E possivel atender as especificacdes de desempenho ajustando a = 0; b = 2 ¢ K apropriado.

¢) E possivel atender as especificacdes de desempenho ajustando @ = 2; b = 0 ¢ K apropriado.
d) Nao € possivel atender a todas as especificagdes de desempenho simultaneamente.

e) Nao € possivel atender as especificacdes com esta estrutura de controlador.




QUESTAO 18

Considere o seguinte sistema representado no espago de estados:

w0 =[x +[ue

y(t) =[0.3 0.7]x(t)

Deseja-se que os autovalores do sistema em malha fechada estejam alocados em 43 = —3 ¢ 4, = —4.

A partir de uma lei de controle por realimenta¢do de estados, u{t) = Kx(£), quais os ganhos necessérios

para que os autovalores do sistema em malha fechada estejam na posi¢ao desejada?

a) K =1[-3 4]

b) K=1[-2 7]

c) K =1[6 10l

d K =1[7 10]

e) Nao é possivel projetar um controlador K que leve os autovalores do sistema para a posicao desejada.
QUESTAO 19

Considere o seguinte sistema representado no espago de estados:

w0) =2 %]x0 +[Hu®

v(t)=[03 0.71x(t)

Baseado neste modelo, considere as seguintes especificagdes de desempenho:

Tempo de acomodacdo: 10 segundos;
Sobressinal maximo: 20%.

Suponha que as especificacdes de desempenho resultam em um sistema com polos em 5y, =3+ 5i.

Com base nisto, considere as seguintes afirmacdes:

L.
ii.

1ii.

1v.

O sistema em malha aberta atende as especifica¢des de desempenho;

E necessdrio realizar apenas projeto de controlador para que o sistema atenda as especificagoes
de desempenho;

E necessério realizar o projeto de controlador baseado em observador para que o sistema atenda
as especificacdes de desempenho;

Nao é possivel determinar um controlador de forma que o sistema atenda as especificacdes
de desempenho.

a) As afirmativas 1, ii e 1v estdo incorretas.

b) As afirmativas i e ii estdo corretas.

¢) As afirmativas ii e iii estdo incorretas.

d) As afirmativas i e iv estdo corretas.

e) As afirmativas i, iii e iv estdo incorretas.




QUESTAO 20

Considere o sistema contfnuo no tempo, com realimentacio unitdria, com as seguintes
funcdes de transferéncia:

0,2 s+2
G(s)= . C(s)=10
(5) s+0,25 (5)

Existem diversos métodos de discretizag@o de sistemas continuos no tempo, sendo que um dos mais comuns
envolve a transformada bilinear de Tustin.

A partir deste método, qual modelo discretizado do controlador, considerando um periodo de amostragem
de 0,2 s.

a) C(z)=1251§
z—1
b C(z)=30-"1Y
z—1
1022-9.8
C(z)=—22"20
Ry
z—9
d) C(z)=11
) (2) ——02

-7
o) C(z)=13""
z—1




