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PADRAO DE RESPOSTA DEFINITIVO

O controlador PID processa o erro entre a variavel de saida do processo e o sinal de referéncia para essa saida. De forma
geral, o sinal de controle, gerado pelo controlador, tem trés componentes. No dominio do tempo, a primeira componente ¢
proporcional (P) ao sinal de erro, a segunda é proporcional a integral (I) do sinal de erro e a terceira ¢ proporcional a derivada
(D) do sinal de erro. No dominio da frequéncia complexa (ou dominio de Laplace), observa-se, em especial, que a acdo integral
adiciona um polo de malha aberta na origem do plano complexo.

Os tipos de acdes a serem utilizadas dependem da natureza do processo e da natureza do sinal de referéncia a ser
acompanhado pelo sinal de saida. A a¢do proporcional influencia as respostas transitorias e em regime permanente. A resposta
transitoria, normalmente, é caracterizada a partir da resposta a entrada degrau, traduzindo-se nas especifica¢des: tempo de subida,
tempo de pico, sobrepasso (“overshoot”) e tempo de acomodagdo. A partir de consideragdes sobre erros em regime permanente,
analisa-se a necessidade ou ndo de agdo integral e se faz o dimensionamento da intensidade (ganho) desta. O erro em regime
permanente depende do tipo de processo, ou seja, o numero de polos em malha aberta na origem do plano complexo e do tipo
de entrada (degrau, rampa e parabola). Maior ganho proporcional e existéncia de acdo integral podem levar o sistema em malha
fechada a apresentar oscilagcdes com longo tempo de acomodagio na resposta transitoria. Nesse caso, a acdo derivativa tende a
amortecer essas oscila¢des.

A presenca de agdes de controle e suas intensidades (ganhos) podem causar alguns problemas no sistema. A agéo
integral, em conjunto com uma ndo linearidade do tipo de saturacdo do elemento final de controle, pode causar o problema
conhecido como windup, que leva a respostas transitorias longas e oscilantes. J4 a agdo derivativa pode amplificar
demasiadamente ruidos rapidos (de altas frequéncias) presentes no sinal de erro, além de poder causar saturagdo do elemento
final de controle no caso de variagdes abruptas no sinal de erro.

QUESITOS AVALIADOS

Quesito 2.1 — Caracterizacio das trés acées de controle, no dominio do tempo, e da acio integral, no dominio de Laplace
Conceito 0 — Néo atendeu ao quesito ou o fez de maneira totalmente incorreta.

Conceito 1 — Caracterizou, de maneira parcialmente correta, as agdes de controle em apenas um dos dominios: (i) dominio do
tempo; (ii) dominio de Laplace.

Conceito 2 — Caracterizou corretamente as acdes de controle em apenas um dos dominios; ou, de maneira parcialmente correta,
nos dois dominios.

Conceito 3 — Caracterizou corretamente as a¢des de controle em um dos dominios e, de maneira parcialmente correta, no outro
dominio.

Conceito 4 — Caracterizou corretamente as agcdes de controle nos dois dominios.

Quesito 2.2 — Efeitos das acoes de controle sobre a dinimica do sistema em malha fechada

Conceito 0 — Nao descreveu os efeitos das a¢des de controle sobre a dindmica do sistema em malha fechada ou o fez de maneira
totalmente incorreta.

Conceito 1 — Descreveu corretamente os efeitos de apenas uma agdo de controle sobre a dindmica do sistema em malha fechada.
Conceito 2 — Descreveu corretamente os efeitos de apenas duas a¢des de controle sobre a dindmica do sistema em malha fechada.
Conceito 3 — Descreveu corretamente os efeitos das trés a¢des de controle sobre a dindmica do sistema em malha fechada.

Quesito 2.3 — Efeitos adversos que as a¢des integral e derivativa podem causar no sistema em malha fechada

Conceito 0 — N@o apresentou qualquer efeito adverso de forma correta.

Conceito 1 — Apresentou, de maneira parcialmente correta, o efeito adverso de apenas uma das agdes.

Conceito 2 — Apresentou corretamente o efeito adverso de apenas uma das agdes; ou apresentou, de maneira parcialmente correta,
o efeito adverso das duas a¢des.




Conceito 3 — Apresentou corretamente o efeito adverso de uma das ac¢des e, de maneira parcialmente correta, o efeito adverso da
outra acao.
Conceito 4 — Apresentou corretamente os efeitos adversos das duas agoes.




