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O sistema de controle
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Diagrama de BlocosDiagrama de Blocos
O diagrama torna muito mais fácil a visualização das 
relações existentes entre os diversos sinais
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Desenvolvimento do Diagrama Desenvolvimento do Diagrama 
de Blocosde Blocos
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Elemento de Medida
O elemento de medida de temperatura pode 
apresentar algum retardo por transporte
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Controlador e Elemento Final de Controle
Por conveniência, os blocos que representam o controlador e 
o elemento final de controle são combinados em um só bloco
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O controlador será considerado 
do tipo PROPORCIONAL
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O uso da variável RT̂ permite-nos considerar os efeitos
das variações no ponto de referência.

RsR TT =O sistema deve ser projetado para que

TTT mR
ˆˆˆ ==Em regime permanente ε 0= , pois:

AKq c += ε&

AKq cs += 0&

εcs Kqq =− &&⇒
εcKQ =&

( ) ( )sKsQ cε=&Transformada de Laplace:

( )sQ&( )sε
cK



Diagrama de BlocosDiagrama de Blocos

–
+

elemento
final de
controle

processo+
+

444 8444 76
controledeMecanismo

RT
comparador

ε

erro
ponto de 
referência

mT

T

variável 
controlada

iT carga

controlador

elemento
de medidavariável medida

( )sTî
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Função de transferência do sistemaFunção de transferência do sistema
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Função de transferência do sistemaFunção de transferência do sistema
( )sTî
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Função de transferência do sistemaFunção de transferência do sistema
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Exemplo de solução com Exemplo de solução com 
MATLAB SimulinkMATLAB Simulink
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cK

1
1
+smτ

1

1

+s
Cm

τ
&

Cm&

( )sQ&

s60=τ
sm 10=τ

s
kgm 0,2=&

Ckg
kJC o.18,4= –+ +

+( )sTR̂
( )sT̂

( )sTî
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Para uma entrada Degrau unitário em TR , qual o erro 
em regime permanente?
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Para uma entrada Degrau unitário em Ti , qual o erro 
em regime permanente, em relação à TR?
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Sistema de controle de nívelSistema de controle de nível

qi qd h

Bóia
Distúrbio

Ajuste do valor de 
referência hr

x y Alavanca

z

Válvula

Reservatório
qo

Resistência R



Determinar a relação entre as entradas:

Valor de ajuste para o nível do líquido hr

Distúrbio para o nível de líquido qd

Distúrbio

h

Variáveis desvio:

odi qqqzh e,,,

Ajuste do valor de 
referência hr

qd

E a saída:
Nível do líquido h
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Desenvolvimento do Diagrama Desenvolvimento do Diagrama 
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Válvula

A entrada z para a válvula determina a 
taxa de escoamento qi na saída da válvula.

A relação entre a entrada e a 
saída pode ser linearizada:
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Tanque Conservação da massa:
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Bóia

A realimentação é o movimento da bóia

h
O movimento da bóia transmite 

diretamente o sinal de altura de 
líquido em movimento da alavanca.

Portanto a realimentação é 
unitária.
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Função de TransferênciaFunção de Transferência
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Com uma entrada degrau unitário em HR(s), sem distúrbio:
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