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II1.1. Introducao

Modelagem
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II1.1. Introducao

Tipos de modelos que serao adotados no curso:

* Equagao de movimento

* Funcao de Transferéncia

* Diagrama de Bode, Diagrama de Nyquist e Diagrama de Nichols
* Modelo em Espaco de Estados

A escolha depende do metodo de projeto adotado
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I11.2. Problemas

[11.2.1. Carrinho

U, : tensdo de armadura (motor)

Uy, .
w: velocidade angular

Y: posigao

y: velocidade linear

U
0)'0)

w = knug O

EDO: y =ku,

k2 ok como identificar
FT: r(s) E = m = experimentalmente?
S

Uy(s)




I11.2. Problemas

[II.2.2. Servomecanismo de Posi¢ao Angular

L: corrente de armadura

controlador acionamento armadura do motor
e Ly “..  B:posi¢ao angular

i Va ’,’ a i

"1 VW | . T:torque

[C),f e: f.c.e.m. induzida

6 L. :

T oy I/I -

potenciémetro " Vg tensao de armadura

R, : resisténcia de armadura

L, : indutancia de armadura

tacometro & . .
o B J: momento de inércia da carga

B': coeficiente de atrito
0(s) _ kikq
U(s)  s(LaJs? + (R + LgB)s + (kike + RyB))

FT:



I11.2. Problemas

[11.2.3. Aeropéndulo

- encoder
O \'A\\\\\\\\\\\‘

/
Linearizando em torno de 6 cte ...
9
EDO: 80 + ?COS(Q)(SQ = —6f
FT : 5@(5) B 1/m€

f : empuxo
L. comprimento da haste
mM: massa

6: posigao angular

SF(s) s(s+ gcos(0) /¢)
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I11.2 .4. Aerogangorra

f1: empuxo do rotor 1

fi rotor 1
f1: empuxo do rotor 1
T m -

/ L. comprimento das hastes

M: massa de cada rotor

6: posigao angular

. 0 ——A
EDO: Sy f

0(s) 1/2m¢
AF(s)  s?

A 2 f - f;




I11.2. Problemas

[11.2.5. Levitador Magnético

Y: posi¢ao do ima

bobina ; Kq U [: corrente da bobina
e amplificador |« controlador kg: ganho do amplificador
e 1 M: massa do Ima
T m = U: variavel manipulada
Y i sensor Forga magnetica (p/ cima):
7 dedistincin i
L u? _ kk, Ty
EDO: vy =—k ? + g k £ m
T 12
FTemy = y cte 0¥ (s) — —2ku/y u=y g



I11.2. Problemas

[I1.2.6. Péndulo Invertido

EDO:? FI(s):?



Obrigado pela presenca

e atencao!



