Carolina Carvalho Silva - 10705933

Lista G

M =200 kg;

J =512 kgm’;
IA=0,8 m;
=08 m;
ka=10.000 N/m;
kg = 10.000 N/m;
b =200 Ns/m;
bg = 200 Ns/m;
vy =10 m/s;

1. Exercicio 1
Considerando o diagrama a seguir, deve-se obter o modelo para %2 de um carro.
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2. Exercicio 2

Deve-se realizar simulagbes para entrada do tipo degrau. Do inicio do enunciado,
sabe-se que a entrada degrau representa uma constante subida na inclinagdo e que, a
partir do tempo inicial, t=0 s, ela apresenta velocidade constante de 1 m/s. Além disso,
faz-se necessaria uma definicado do a, que representa o comprimento do carro dividido pela
sua velocidade.

a. Primeiro, considerando condigdes iniciais nulas, tempo de simulacido de 4
segundos e as condigcbes a seguir :

[0 se t<0
e Tl se 120
o Vp 3 _{0 se t<t;
P71 se 1214,

Obtém-se os graficos :
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b. Agora, faz-se 0 mesmo para a seguinte condigao :

ve =vp =sen(9,8995¢)

O sistema converge e, portanto, o Scilab apresenta a mensagem de erro abaixo :

Scilab 6.0.2 Console

L
-
X

IISDdE—- at t (=rl), mxstep (=il) steps
necessary before reaching tout
vwhere il is : 500
where rl is : 0.9064767481045D-04
Excessive work done on this call (perhaps wrong jacobian type).

Sendo assim, adicionou-se a entrada senoidal uma componente com o intervalo de
tempo a entre as duas rodas. Com isso, obteve-se os seguintes graficos :
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c. Repete-se o processo para a condi¢ao a seguir :

ve ==vp, =sen(4,9875¢)

Novamente, foi apresentada a mesma mensagem de erro e, por isso, adicionou-se a
entrada senoidal o a, obtendo-se os seguintes graficos :
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3. Cddigo

clear();

0
2]
~

xdel (winsid());

//- Parédmetros

M = 200; //Massa [kq]

J = 512; //Momento-de inércialkg*m”2]
la

0.8; //Comprimento- [m]

1b-=-0.8;

ka = 10000; //Constante-eldstica- [N/m]

kb = 10000;

ba = 200; //Coeficiente de-amortecimento- [N*s/m]
bb = 200;

vh = 10; //Velocidade horizontal- [m/s]

alpha = (la+lb)/vh;

//Definigdo-do- tempo

t = linspace(0,10,5000);

//Condi¢cdes-iniciais

xX0-=-[0; 0;-0;7-0];

//Matriz-A

A(l,3) = 1; A(1,4) = -la;

Af2,3)-=-1;-Af2,4) -=-1b;

A(3,1) = -ka/M; A(3,2) = -kb/M;

A(3,32) = (-ba-bb)/M; A(3,4) = (la*ba-1lb*bb)/M;
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A(4,1) = la*ka/J; A(4,2) = -1b*kb/J;
A(4,3) (la*ba-1b*bb) /J; A(4,4) = -(la*la*ba+lb*1b*bb)/J;

//Matriz-B

B(1,1) =-1; B(2,2) =-1;

B(3,1) = ba/M; B(3,2) = bb/M;

B(4,1) = -la*ba/J; B(4,2) = 1lb*bb/J;

]

//Matri
C{1,3)-=-1;
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//Matri

D(2,2 i

S
=]

//Entradas

caso-= messagebox (["Entradas:";"1.-Caso-inicial”™;"2. -Senoidal

Senoidal-:4.9875"],"4. -Senoidal-:9.8995-com-alpha”,"5. - Senoid
)

"’ "m&:]da:_“, [‘Il“’|I2|I’|I3|I'|I4|I’"5"]

alpha"],"safety-question
select caso
case 1 then //Entrada- 0
vc = ones (1, length(t)); vd = ones(1l,length(t))’
for i=1:1length(t)
if t(i)<alpha then vd(l,i)=0; end
end
u = [vc;vd];
case 2 then //Entrada- 1
u = [sin(9.8995*t); sin((9.8995*t))];
case 3 then //Entrada- 2
u-= [5in{4.9875*t); sin((4.9875*t))1;
case 4 then //Entrada- adaptada- 1
alpha = (la+lb)/vh;
u-=-[sin(9.8995*t); -sin((9.8995* (t+alpha)))1;
case 5 then //Entrada- adaptada 2
alpha = (la+lb)/vh;
u = [sin(4.9875*t); sin((-4.9875* (t+alpha)))l;
end

sistema = syslin('c',A,B,C,D);
[y,x] = csim(u,t,sistema,x0);

scf(1);
plot2d(t,y(1,:))~

xtitle ("Velocidade-do-centro-de-massa-na-vertical®,"t","m/s");

scEi2);
plot2dit,y{2,:));
xtitle("Velocidade-angular -em- fungédo-do- tempo", "t","w");



