CONTROLO DE SISTEMAS E PROCESSOS
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Sistemas Elementares e Modelizacdo Matematica

SISTEMAS DE CONTROLO
Sistema ou conjunto de subsistemas (dispositivos) e processos criados com o fim de atingir um resultado

desejado de uma determinada forma (resposta) face a um dado estimulo. Esquema funcional simplificado:

ENTRADA ——m > SISTEMA DE CONTROLO ——— > SADA

x(t) — entrada, input, estimulo, varidvel de referéncia.
y(t) — saida, output, resposta, variavel controlada.

MODELO MATEMATICO

Equacdo ou conjunto de equacdes resultante da aplicacdo das leis envolvidas na descricdo dindmica do
sistema. Dentro da validade e precisdo pretendidas sdo usadas hipdteses simplificativas de forma a reduzir o
grau de dificuldade dos modelos assim obtidos. Representacdo matematica do sistema que permite conhecer

as caracteristicas da resposta em funcdo do estimulo recebido.

SLIT - SISTEMA LINEAR INVARIANTE NO TEMPO

Sistema (fisico, quimico, biolégico, econémico...) cuja aplicacdo das leis que o regem (leis de Newton, leis de
Kirchhoff, “lei dos mercados”...) conduz a um modelo matematico, na forma de uma ou varias equacdes
diferenciais lineares com coeficientes constantes (coeficientes invariantes no tempo), que descreve a relacdo
dindmica entre o estimulo a que é sujeito o sistema e a consequente resposta no dominio do tempo. A

resolucdo direta dessas equacdes diferenciais levaré a resposta do sistema no dominio do tempo.

EQUAGAO DIFERENCIAL LINEAR COM COEFICIENTES CONSTANTES (INVARIANTE NO TEMPO)
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TRANSFORMADA DE LAPLACE

Ferramenta matemética que permite resolver indiretamente equacdes diferenciais lineares com coeficientes
constantes convertendo-as em equacoes algébricas (de facil resolucdo) no dominio complexo e,
posteriormente, regressar ao dominio temporal por via da Transformada Inversa de Laplace. Tem especial

importancia o conceito de Funcdo de Transferéncia.
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FUNCAO DE TRANSFERENCIA

Quociente entre a Transformada de Laplace do sinal de saida e a Transformada de Laplace do sinal de

entrada, considerando todas as condicdes iniciais nulas. Trata-se de um modelo matematico que substitui as

equacoes diferenciais invariantes no tempo por uma funcdo no dominio complexo que permite expressar a

relacdo dindmica entre a entrada e a saida por meio de uma equacdo algébrica. S6 é aplicdvel a SLITs. A

Funcdo de Transferéncia é uma propriedade do sistema ndo dependendo, por isso, das caracteristicas do sinal

de entrada. E, também, igual & resposta do sistema ao impulso unitdrio.
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SISTEMAS MECANICOS DE TRANSLACAO

Componente

Dominio do Tempo

Dominio Complexo
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SISTEMAS MECANICOS DE ROTACAO

Componente
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Dominio Complexo
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SISTEMAS ELETRICOS

Componente

Dominio do Tempo

Dominio Complexo
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SISTEMAS HIDRAULICOS
Componente Dominio do Tempo Dominio Complexo
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