Exercício sobre Gain-Scheduling

[bookmark: _GoBack][image: ]
[image: ]
a) Implemente o modelo do sistema considerando a rotação (rpm) como uma entrada e o valor de T interpolado a partir da tabela acima.

b) Obtenha o controlador PI ou PID pelo método do IMC (Internal Mode Control) para a rotação de 825rpm. Teste o sistema (aplicando degraus na referência de 1 para 1.2) para as rotações de 825rpm a 6000rpm. 
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c) Projete 3 controladores um controlador por gain scheduling baseado na rotação do motor e teste o seu desempenho considerando o Chaveamento entre os 3 conjuntos de ganhos.
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Controlling the air-fuel-ratio (A/F) in a car engine using a linear lambda sensor uses the linear model

k
=T
Ts+1

where k and 7 are constants (k = 1 and 7 = 70 ms). The time-delay 7" on the other hand varies depending on
the revolutions per minute (rpm) of the engine.
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Table 2.3: Time delay as a function of the rpm

pm 825 | 2000 | 6000
T (ms) | 300 | 155 105
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abela 3.11 Sintonia do PID segundo [Rivera et al., 1986).
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A tabela anterior mostré a dificuldade da escolha do melhor controlador PID,
ue pode ser do tipo P, ou PD ou PID em funcéo da dinamica do processo controlado.
Quando a dindmica do processo for adequadamente representada por um

1delo de primeira ordem (K, 1), em série com um tempo morto (TM = 0), o trabalho
livera et al., 1986] sugere a sintonia da Tabela 3.12.

abela 3.12 Sintonia do PID segundo [Rivera et al., 1986] para processos com tempo morto.
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