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1- Fundamentação teorica 

Para a composição deste relatório foi analisado um sistema massa mola amortecedor, mantendo o mesmo ganho em cada situação.

Considerando o sistema de segunda ordem ilustrado abaixo:
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Figura 1 - Parametrização de sistemas de 2ª ordem

Sendo assim, para se analisar os tipos de sistemas apresentados utiliza-se como base na literatura os tipos de sistemas previamente apresentados.
O sistema superamortecido apresenta polos reais negativos e tem sua caracteristica grafica como apresentado na figura 2.
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Figura 2 - Sistema superamortecido

Já o sistema criticamente amortecido apresenta polos reais negativos iguais e tem sua caracteristica grafica como apresentado na figura 3.
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Figura 3 - Sistema criticamente amortecido

O sistema subamortecido apresenta polos complexos negativos e tem sua caracteristica grafica como apresentado na figura 4.
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Figura 4 - Sistema subamortecido


Por fim, um sistema cujo a saída diverge é caracterizado por ter polos complexos conjugados com parte real positiva ou pelo menos uma parte real positiva, considerado um sistema instável conforme ilustrado abaixo.
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Figura 5 - Sistema instável
O presente relatório tem como objetivo analisar diferentes funções de transferência através do software SciLab, desenvolvido em 1990 por pesquisadores do INRIA e ENPC.	

2- Análise dos Resultados

O primeiro grupo de funções estudado é descrito nas equações abaixo:
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Figura 6 - Primeiro grupo de funções de transferência

Percebe-se que o característico que é alterado em cada função é o valor do amortecedor “B”. Tendo isso em vista, pode-se dizer que o fator de amortecimento do sistema (ξ) irá ser alterado de equação para equação e consequentemente sua frequência de oscilações amortecidas (ωd), conforme mostrado na equação 1. O valor da frequência natural do sistema não é alterado em nenhum caso.
Equação 1. Frequência de oscilações amortecidas


As figuras 7 e 8 ilustram os resultados obtidos após a inserção dos dados no SciLab:
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Figura 7 - Simulação XCOS SciLab
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Figura 8 - Gráfico da simulação

Para analisar melhor o gráfico, a figura 9 mostra o mesmo de forma ampliada:
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Figura 9 - Gráfico ampliado
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A tabela 1 mostra os resultados dos polos encontrados para cada função, os fatores de amortecimento e as frequências de oscilações.

Tabela 1 – Característicos das funções de transferência
	
	Polos
	Fator de amortecimento
	Frequência Oscilatória

	
	Parte Real
	Parte Imaginária
	
	

	B = 0
	-
	±i4,47
	0
	4,47

	B = 1
	-0,5
	±i4,44
	0,11
	4,22

	B = 3
	-1,5
	±i4,21
	0,33
	3,66

	B = 0,3
	-0,15
	±i4,47
	0,03
	4,4

	B = 6
	-3
	±i3,32
	0,67
	2,57

	B = 30
	-0,68 e -29,32
	-
	3,35
	-



Analisando-se o gráfico e a tabela acima, pode-se observar que quanto mais próximo ao valor positivo a parte real da função se encontra, mais rápido o sistema reage, consequentemente, menor é o fator de amortecimento deste sistema. Lembrando que todas as funções foram estudadas levando em consideração o degrau unitário.
Todos os sistemas apresentaram um comportamento estável. Nota-se que quando B = 0, o fator de amortecimento também é 0, o que caracteriza em um sistema oscilatório. Quando B = 30, o fator de amortecimento ultrapassa 1, nesse caso o sistema é chamado de superamortecido, não possuindo frequência oscilatória e nem sobressinal. O restante dos sistemas são sub amortecidos, com um fator de amortecimento entre 0 e 1 além de apresentarem polos complexos conjugados e parte real negativa.
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