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Objetivo

* Objetivo: conclusao da familiarizacao com os
equipamentos do laboratorio e refinamento
dos valores do modelo linear do

servomecanismo
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Matlab/Simulink
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Atividades

* Crie uma pasta para o seu grupo sob a pasta
\HOME (e.g. \HOME\MEUGRUPOQ) e copie o
conteudo do diretério \LABCTRL para o seu
diretorio.

e NAO altere o contetddo do diretdrio \LABCTRL
em hipotese nenhuma.



Atividades

* Siga as instrucoes do Apéndice A, o tutorial do

Matlab.
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Atividades

* Siga as instrucdes do Apéndice B, o tutorial do

Simulink.
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Atividades

* Crie o diagrama de simulacao abaixo e refine
os valores dos parametros por comparacao da
resposta do modelo com o sistema real.
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Sobre o refinamento dos parametros

* Resposta de
velocidade

K, T e Kt sao
validados pela
resposta ao
degrau da
velocidade




Sobre o refinamento dos parametros

* Resposta do
potencidometro

K, T e Kp sao
validados pela
resposta ao

! | degrauda

posicao
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Sobre o refinamento dos parametros

* Sinais REAL e SIMULADO juntos:

Tenséo (V)
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Sobre o refinamento dos parametros

 Derivada discreta normalizada dos sinais REAL
e SIMULADO (funcao diff no Matlab):

OBS: as cores azul e verde estao trocadas em relagao a figura do slide anterior



Integracao Matlab e Simulink

 Exemplo (salvar o arguivo .m com nome diferente do arquivo
.mdl):

Trocar para t_sim

=10l x|

clear all; close all; clc;
$Parametriza os blocos do Elle Edit View Simulation Format Tools Help

%Simulink (exemplos de valores)) |z & | &» B2 R | & = 4 | =5
= 50;

= 0.3;
n=1/3; /
t sim = 20; onoo HE

>
— Q0 V. - U0 FOTTL
$Roda arquivo do Simulink o e - v ——n{ V|
Sim( ‘expz .mdl' ) ’ ) Generator
$Plota os resultados
plot(t,Vt,t,Vtsim, 'r');
xlabel ('Tempo (s)');
ylabel ('Tensao [V]');

figure; Ly 9—» 2 4>>_>“
plot(t,Vp,t,Vpsim, 'r'); T+

Integrator
xlabel ('Tempo (s)'); Transter Fen 9

ylabel ('Tensdao [V]'); ?l\
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