Robótica - 

utilização, programação, modelagem e controle de robôs industriais
SÉRIE DE EXERCÍCIOS 18

Projeto de um controlador de posição utilizando métodos de CHR e Ziegler-Nichols 

EXERCÍCIO

18.1  Determine o tipo de controlador de baixa ordem com seus parâmetros, que é recomendado para a planta representada pelas funções de transferências da figura.
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Figura-exercício 18.1

a) Pelo método CHR, sabendo que sua curva de resposta em malha aberta para o degrau unitário é fornecida.
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b) Pelo método de Ziegler-Nichols.
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