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Todos os cédigos utilizados para as simula¢des deste trabalho estdo disponiveis

no final do mesmo.

Exercicio 1:

Considerando o exercicio anterior, calcule os autovalores da matriz A e calcule
as raizes do polindbmio no denominador da funcdo de transferéncia e compare. Estas
raizes (e os autovalores) sdo os polos do sistema. Para o caso { = 2\/% < 1, observe
que as raizes (e também os autovalores) sdo nimeros complexos. Verifique que o
modulo deste nimero complexo é igual a frequéncia natural do sistema massa-mola-
amortecedor. Verifique ainda que dividindo o médulo da parte real do numero
complexo pelo médulo do nimero complexo se obtém o coeficiente de amortecimento.
Observe que a frequéncia de oscilagao é igual ao mdédulo da parte imaginaria do polo.

Figura 1- Sistema proposto para o exercicio.

k

- { F()

7W%W
#

Para entender o exercicio proposto acima devemos nos familiarizar com o
exercicio anterior a este na lista E, neste exercicio é proposto o sistema da figura 1, e
neste se pede a equacdo de estado, a funcdo de transferéncia do sistema, assim como a
simulacdo do mesmo para uma entrada F(t) do tipo degrau, com deformacgdo da mola

x(t), é também requisitado a simulacdo para diferentes valores de m, ¢ e k, de forma
gue se obtenha uma simulagdo para cada um dos trés casos:
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Para melhor entender o que é pedido devemos fazer as simulagdes pedidas no
exercicio anterior, e os graficos relativos a cada uma delas.
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Grafico 1 - Simulagdo para { = N% <1
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Grafico 2 - Simulagdo para { = Zvl;—m
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Grafico 2 - Simulagdo para { = N% >1
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Uma vez feitas as simulacdes podemos passar para a préxima etapa.






Exercicio 2:

Simule o sistema do exercicio para entrada nula e diferentes condigdes iniciais
nao nulas. Mostre o grafico de v por x, e experimente mudar os parametros do sistema,
tal que se obtenha 3 situagdes diferentes: polos complexos, polos reais e iguais, e polos
reais e distintos. O resultado pretendido sdo trés figuras. Na primeira figura mostre
simultaneamente os resultados de diversas simulagcdes com diferentes condig¢Ges
iniciais, mas com os mesmos parametros, tais que os polos sejam complexos. Na
segunda figura mostre simultaneamente os resultados de diversas simulacdes com
diferentes condig¢des iniciais, mas com os mesmos parametros, tais que os polos sejam
reais e iguais. Na terceira figura mostre simultaneamente os resultados de diversas
simulagdes com diferentes condigdes iniciais, mas com os mesmos parametros, tais que
os polos sejam reais e distintos. Para cada figura construa outra figura mostrando os
polos correspondentes no plano complexo. Observe a ligagdo entre o comportamento
transitorio e a posicdo dos polos no plano complexo.

Mas uma vez estaremos baseando as simula¢des requisitadas no exercicio
anterior as tarefas da lista E, que foi descrito durante a explicacao dos procedimentos
feitos durante o exercicio 1 deste relatério, assim como os resultados encontrados no
exercicio 1.

Para esse exercicio foi feita a simulacdo com as seguintes condi¢bes iniciais:
Caso1: x(0) =1; x(0) =1m/s.
Caso 2: x(0) =1; x(0) =3m/s.
Caso 3: x(0) =3; x(0) =1m/s.
Caso 4: x(0) =3; x(0) =3m/s.

Apds as simulagdes com os polos complexos, polos reais e iguais, e polos reais e
distintos, temos a confeccao dos graficos apresentados a seguir esses mostram que as
diferentes condi¢Ges iniciais terdo um mesmo padrdo de comportamento dentro de
cada simulacdo, o que era esperado, a partir disso podemos observar a diferenca
causada pela mudanca dos parametros iniciais no comportamento do sistema.

Nos graficos M, m e m observamos que o aumento de x(0) e de x(0) causam
mudancas no deslocamento, sendo o aumento de x(0) a variagdo de condigdo inicial
gue causa a maior mudanca relativa no comportamento das simulacgées.



Grafico M — Polos complexos.
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Grafico M — Polos reais e iguais.
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Grafico M — Polos reais e distintos.
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Parte 3 — Cédigo da Simulacao

Exercicio 1:

[¥,x]=c3sim(u, t,preex,xle);
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Exercicio 2:

time = ©

passos = 10 iH

t = linspace(0,time,passos);
VW= 1;

k-=-4;

m=-1;

x0 = | ]

prot (0)
function dy=e2(t, ¥)
dy (1) =73(2):

dy (2) = -(k/m)*y (1) - (VW/m)*y(2):
endfunction
for-i.=-1:length(x0)

solution = ode([x0(1i):xp0(i)],0,t,82):

for-j .=-1l:1length(t)
x(i,j) = solution(l,j):
xp(i,Jj) = solution(2,3):

length(x0)
(x(i,:),xp(i,:),CP(1)):

end(["Caso-1", -"Caso-2", -"Cas ", -"Caso-4"],2)




