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Disciplina CONTROLO AUTOMATICO 11 2° Semestre
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Aula TP — Controlo proporcional, controlo proporcional-integrativo, estabilidade, critério de
estabilidade de Routh Hurwitz.

1. A Figura seguinte ilustra um sistema de controlo onde o controlador é do tipo
Proporcional:
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1.1 Encontre a fun¢do de transferéncia global deste sistema de controlo, i.e. H(s) =
Y(9)/X(s).

1.2 Determine, usando o método de Routh-Hurwitz, a gama de valores do ganho K paraa
qual o sistema em malha fechada é estével.

2. A Figura seguinte ilustra um sistema de controlo onde agora o controlador é do tipo
Proporcional-Integrativo (tipo PI):
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2.1 Encontre a fun¢do de transferéncia global deste sistema de controlo, i.e. H(s) =
Y(9)/X(s).

2.2 Determine, usando o método de Routh-Hurwitz, a gama de valores do ganho K, para
aqual o sistemaem malha fechada é estavel.




