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Leia atentamente as instrugdes constantes na capa da Parte | do seu caderno de provas.

ATENCAO!

1 Nesta parte || do seu caderno de provas, confira atentamente os seus dados pessoais e
os dados identificadores de seu cargo transcritos acima com o que esta registrado em
sua folha de respostas. Confira também o seu nome e o nome do seu cargo no rodapé
de cada pagina numerada desta parte Il de seu caderno de provas. Caso o caderno
esteja incompleto, tenha qualquer defeito, ou apresente divergéncia quanto aos seus
dados pessoais ou aos dados identificadores de seu cargo, solicite ao fiscal de sala
mais proximo que tome as providéncias cabiveis, pois nao serao aceitas reclamacoes
posteriores nesse sentido.

r

NIVEL SUPERIOR

CONCURSO PUBLICO

2 Quando autorizado pelo chefe de sala, no momento da identificagcao, escreva, no
espaco apropriado da folha de respostas, com a sua caligrafia usual, a seguinte frase:

Os chefes sdo lideres mais pelo exemplo do que pelo poder.

N
OBSERVAGOES

« Naoserao objeto de conhecimento recursos em desacordo com o estabelecido em edital.
« Informagdes adicionais: telefone 0(XX) 61 3448-0100; Internet— www.cespe.unb.br.

« E permitida a reproducéo deste material apenas para fins didaticos, desde que citada a

l fonte.




CONHECIMENTOS ESPECIFICOS

A respeito do amplificador operacional, um dispositivo utilizado
em instrumentacdo eletronica, como elemento em circuitos de
condicionamento de sinais, julgue os itens a seguir.
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A caracteristica de slew rate do amplificador operacional
indica, em mA, uma limitagdo em sua corrente de
polarizag@o.

O amplificador operacional deve possuir baixa impedéancia
de saida.

Em circuitos que utilizam o amplificador operacional com
realimentagdo positiva, quando se observa comportamento
n3o linear, também se observa curto-circuito virtual entre as
entradas inversora e ndo inversora do dispositivo.

O amplificador operacional deve possuir baixa impedéancia
de entrada.

O projeto do controlador de um processo dindmico € feito a partir
de especificagdes de desempenho que poderdo ser fornecidas em
termos de resposta temporal ou resposta em frequéncia. No caso
de especifica¢des de desempenho no dominio do tempo, tem-se
a resposta transitoria, normalmente para uma excita¢do do tipo
degrau, e a resposta em regime permanente, para certos tipos de
excitagdes. A respeito dos controladores dindmicos e das técnicas
de controle, julgue os itens subsequentes.
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A fim de melhorar as caracteristicas de erro em regime
permanente, é correto o uso de um compensador de atraso de
fase.

O compensador proporcional-derivativo (PD), quando em
cascata com o processo a ser controlado, insere um poélo, da
fungdo de transferéncia de malha aberta, na origem do plano
complexo.

A compensacdo ndo pode ser realizada colocando-se o
compensador no caminho de realimentagéo do sistema.

O controlador com agéo derivativa ¢ especialmente indicado
para sistemas que estejam sujeitos a ruidos de alta
frequéncia.

Em sistemas automatizados complexos, é conveniente criar uma
interface amigavel a fim de facilitar o trabalho da equipe
encarregada de sua operacdo. Essa interface, eficiente e
ergondmica, ¢ designada, no mercado, como sistema supervisorio
ou interface homem-maquina (IHM). Com relagdo a esse sistema
e a automacdo industrial, julgue os itens seguintes.
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A comunicagdo entre a IHM e o controlador ldgico
programavel é feita por meio de sinais analogicos.

A THM recebe sinais vindos do controlador logico

A arquitetura de um manipulador robético deve se adequar ao
problema particular a ser tratado. As juntas devem ser tais que
permitam que a extremidade do manipulador possa ser
configurada ao longo de um envelope de trabalho que contenha
o0 objeto a ser manipulado. A respeito dos manipuladores
roboticos, julgue os itens que se seguem.
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Juntas acionadas eletromecanicamente por motores de
corrente continua ndo podem utilizar excitag@o na forma de
sinal modulado por largura de pulso (PWM).

Matrizes de transformag@o homogénea entre segmentos do
manipulador, ligados por juntas, dependem das variaveis de
junta.

O manipulador com arquitetura SCARA possui junta do tipo
prismatica.

Na implementagdo de um controlador para motor de corrente
continua, pode-se utilizar abordagem digital microprocessada.
Um algoritmo de controle monitora variaveis do motor e gera
sinais de controle que, adequadamente condicionados, sdo
utilizados para a excitagdo do mesmo. Com relacdo ao controle
digital microprocessado ou microcontrolado, julgue os itens a
seguir.
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Para monitoramento de posicdo e velocidade angulares,
pode-se acoplar um encoder incremental no eixo do motor,
ja que os sinais de saida desse tipo de sensor tém natureza
digital adequada a um circuito de controle digital.

Na implementacio de wum algoritmo de controle
proporcional-integral-derivativo (PID), a acdo derivativa
pode ser feita por operagdes de diferenca de sinais em
instantes distintos.

O circuito watchdog do microprocessador ou
microcontrolador é utilizado como mecanismo de seguranga,
0 que permite a reinicializacdo do programa caso o mesmo
trave e deixe de funcionar de forma adequada.

O microcontrolador com arquitetura Harvard apresenta um
barramento unico, tanto para dados quanto para programas
(instrugdes).

Os temporizadores internos do microcontrolador ndo podem
ser utilizados para defini¢do do periodo de amostragem do
algoritmo de controle.

A andlise do desempenho de um sistema dindmico ¢ normalmente
realizada, no tempo, pelo comportamento da resposta transitoria
e da resposta estaciondria ou em regime permanente para certos
tipos de excitag@o. Acerca do desempenho dindmico de sistemas
lineares, julgue os proximos itens.

rogramével (CLP) e do operador e envia sinais para o CLP 72 Um sistema subamortecido de segunda ordem, sem zero
p 1 gran op tos instalad p Jant finito, ndo apresenta sobrepasso (sobresinal ou overshoot ou
m ; ratg}rl com 05 cquipamentos Instalados na - planta ultrapassagem percentual) na resposta temporal a uma
Industrial. excitagdo do tipo degrau.

61 Uma IHM moderna pode ter um CLP incorporado em sua | 73 (uando em malha fechada, um sistema com fungdo de
arquitetura. transferéncia do tipo 2 em malha aberta ndo apresenta erro

62 O controle da planta ¢ realizado pelo CLP, com base na estacionario para um sinal de referéncia do tipo rampa.
programagdo existente em seu interior e em comandos do | 74 poos e zeros de malha fechada tém influéncia no tempo de
operador. acomodag@o da resposta ao degrau.

63 Durante a automagdo da planta em tempo real, o sistema | 75 A caracterizagdo do erro estacionario ¢ feita a partir do
supervisorio opera no modo de desenvolvimento, ocorrendo numero de zeros da funcfo de transferéncia de malha
operagdo integrada com o CLP. fechada na origem do plano complexo.
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Julgue os itens subsequentes, a respeito do CLP, um equipamento
eletronico digital amplamente utilizado na automag@o de plantas
industriais.
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Os estados dos dados de entrada e de saida do CLP estdo
reproduzidos na memoria-imagem de entrada e de saida,
respectivamente.

Os modulos de saida digital do CLP s@o acionados,
basicamente, a relé, triac e transitor bipolar de jungéo ou de
efeito de campo.

Modulos de entrada ndo podem possuir isolamento elétrico
com circuitos externos por acoplamento dptico, devido ao
fato de os isoladores dOpticos terem baixa velocidade de
resposta.

Os CLPs, por questdo de seguranga, ndo sdo dotados de
mecanismos de comunicagdo digital com outros

equipamentos.

A medicdo ou monitoramento de varidveis fisicas, como
temperatura, pressdo e velocidade, necessita do uso de sensores

que traduzem essas variaveis em sinais ou parametros elétricos.

Em conjunto com esses sensores, necessita-se de circuitos de
condicionamento adequados. Acerca de sensores e de circuitos de
condicionamento, julgue os itens seguintes.
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O tacOmetro consiste em um gerador de corrente continua
que traduz a velocidade de rotacdo de seu eixo em uma
tensdo elétrica.

Quando a resisténcia elétrica do sensor é fungdo da variavel
a ser monitorada, pode-se utilizar, como circuito de
condicionamento, uma ponte de deflexdo resistiva.

Um amplificador de transresisténcia deve possuir baixa
impedancia de saida.

O termopar é um sensor de temperatura cuja resisténcia varia
em fung@o da temperatura de sua jungdo bi-metalica.

A eletronica digital permite a manipulacdo de bits (estados
logicos) ou conjuntos de bits de forma a realizar processamento

de dados. Com relag@o aos aspectos basicos de circuitos digitais,
julgue os itens a seguir.
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Circuitos integrados CMOS possuem baixa impedancia de
entrada.

Em uma porta digital com saida a coletor ou dreno aberto, ao
se ligar a saida a alimentag#o positiva através de um resistor,
ela fornecera corrente convencional ao resistor quando
estiver em nivel logico baixo.

Em uma porta logica NAND (N&o E) com duas entradas, se
as duas entradas forem conectadas a resistores de pull-up, a
saida da porta apresentara nivel alto.

Um sistema dindmico linear de ordem » possui a

representacdo, no espago de estados, dada pelas equagdes a
seguir, em que u(f) ¢ uma variavel de entrada escalar, y(f) é uma

variavel de saida escalar, x é o vetor de estadoe A, B, Ce D
caracterizam parametricamente o sistema.

(1) = Ax(¢) + Bu(t)
W(t) = Cx(t) + Du(?)

A partir dessas informagdes, julgue os itens a seguir.
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Sendo o sistema em questdo de ordem #», a matriz B terad
ordem n x 1.

A funglo de transferéncia G(s)=Y(s)/U(s) para esse
sistema ndo depende da matriz B, sendo Y(s) e U(s) as

transformadas de Laplace de y(f) e u(f), respectivamente.

Um sistema dindmico linear possui uma unica representago
no espago de estados.

Se houver desacoplamento entre todas as variaveis de estado,
a matriz A, no sistema em aprego, podera ser diagonal.

| RASCUNHO ! 1

87 Circuitos com flip-flops caracterizam-se por serem
sequenciais.
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Considerando o circuito na figura acima, no qual o transistor
bipolar de jung&o tem como funcéo excitar o motor de corrente
continua com ima permanente, julgue os itens subsequentes.
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O diodo presente no circuito tem a fung¢fo de dispositivo de
protegdo, ja que impede a inducdo de alta tensdo no terminal
de coletor do transistor.

O transistor bipolar no circuito em questdo é do tipo PNP.

Quando saturado, o transistor apresenta tenséo elétrica entre
coletor e emissor em torno de 2 V.

Se a corrente nominal do motor, quando excitado pela fonte
de 12 V, for de 1 A, entdo, na situagdo de chave aberta, e
caso o transistor possua parametro /4 ou B com valor 20,
para que a corrente de coletor seja de aproximadamente 1 A,
a resisténcia R deve ter valor muito maior que 100 Q.

Determinado circuito eletronico tem fung&o de transferéncia G(s)
dada pela expressdo a seguir.

5(s+100)

G(s) =
) s+10

Considerando essa expressdo e a resposta em frequéncia do
circuito, julgue os proximos itens.
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A partir da funggo de transferéncia apresentada, é correto
inferir que o circuito em questdo corresponde a um
controlador PID.

O referido circuito possui ganho estatico (DC ou CC) com
valor igual a 50 unidades.

Em termos de resposta em frequéncia, o circuito mencionado
apresenta fase que tende a zero apenas para frequéncias
muito baixas, proximas do valor zero.

O circuito em questdo apresenta resposta em fase com
angulos entre 0 e —90°.

O ganho desse circuito para frequéncias muito altas ¢ maior
que o ganho para frequéncias muito baixas.
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