DINAMICA DE SISTEMAS BIOLOGICOS E FISIOLOGICOS

Capitulo 3

Funciao de transferéncia e dinamicas dos sistemas
(Parte C, continuagao)

3.6. Resposta temporal dos polos e modos em fun¢io da sua localizacdo no plano
complexo (continuacao)
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v)  Pelet gomplixn conjugade (scmples)
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Sintetizando todos os casos que vimos,
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3.7. Estabilidade BIBO- Bounded Input Bounded Output

Um sistema diz-se BIBO- estavel se a uma entrada u(t) limitada (BI-Bounded Input)
corresponde uma saida limitada (BO-Bounded Output)

No geral vimos que

Y, )= { dovick oo 4 €)Y +
- { dpwola 0.4,74,((,,, P Uﬁ,)}

Se os polos de U(s) tém parte real negativa, ou, sendo imaginarios puros tém
multiplicidade um, a entrada u(t) ¢ limitada e a sua contribui¢do para a saida ¢ também
limitada.

Se os polos de G(s) tém parte real negativa (com qualquer multiplicidade), a sua
contribuicdo para a saida extingue-se com o tempo.

Assim

74 wndww& hecessariz e gu?l\aeufr oo
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e . ne SPE’

Considerando a relagdo entre os modos e os polos, poderemos dizer que

e ¢ condicdo necessaria e suficiente de estabilidade BIBO que os modos
se situem no SPE.

Quando hd um cancelamento, isso ndo quer dizer que o modo do sistema cancelado

desaparece. Acontece simplesmente que ele deixa de ser visivel na fungdo de
transferéncia, mas o seu efeito permanece.
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3.8 Influéncia dos zeros na resposta temporal

Sejam o casos e as respectivas respostas temporais
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3.9. Resposta temporal a um degrau dos sistemas lineares e e invariantes

Seja o sistema
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com funcao de transferéncia
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Consideremos o caso
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que ¢ suficientemente geral para abranger todos os casos praticos.

A ordem do sistema € n, e considere-se uma entrada em degrau unitario.
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donde,
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Neste caso temos varias possibilidades para o tipo de pdlos:
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E frequente, por ser mais conveniente, usar a seguinte notagdo para sistemas de 2°
ordem:
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O tipo de raizes depende do parametro &
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(i) 0§ 21 , 2 polo ccomplizy  conjunaadn
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(continua em Capitulo3D)
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