PMR3409 Controle II - Experiéncia 4: Identificacao de sistemas - 0 método de minimos quadrados

NOTA
Nome: NUSP._ Turma: __

Alunos do grupo

1. Nome: NUSP._ Turma: ___
2. Nome: NUSP: _ Turma: ___
Data: __/__/__ Reposicao? ( )S( )N

O relatodrio deve ser feito invidualmente. Em seguida deve ser escaneado e o arquivo PDF deve
ser submetido via Sistema Moodle.

1 No seu computador

- Faca o login como usuario ALUNO,
- Crie um subfolder para o seu grupo no folder Alunos (Vocé pode ter acesso a esse folder através do Desktop),

- Todos os arquivos necessarios podem ser baixados do sistema Moodle.

2 Aquisicao de dados

Os dados necessarios sao os mesmos que foram coletados na experiéncia 3.
Sao dois os cenarios possiveis:

1. Vocé salvou os arrays data() relativos aos conjuntos de dados 1 e 2 em arquivos .mat e deseja utilizar os
mesmos arquivos na experiéncia 4.
Vocé deve carregar no ambiente Matlab cada um dos conjuntos de dados e plotar o grafico correspondente. Vocé
pode utilizar o script Toadplotdata.m

2. Vocé nado possui os arquivos utilizados na experiéncia 3 ou vocé possui mas deseja fazer a aquisicao de novos
dados.

Vocé deve realizar todos os passos dessa secao.

A montagem experimental necessaria, ilustrada na Figura 1 abaixo, ja deve estar pronta. Caso nao esteja comuni-
que ao seu professor.
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Figura 1: Montagem experimental.

Deve ser utilizado o script Aquisicao3canais.m. Os dados da aquisicao sao armazenados no array data:
1. data(:,1): sinal de entrada u(kTy,),
2. data(:,2): velocidade angular w(kT,),

3. data(:,3): posicao angular 0(kT,),
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Certifique-se que o freio magnético (Veja figura abaixo) esteja desabilitado.

Eddy Current Drive Motor

Figura 2: Freio magnético.

1. Para todos os experimentos vocé deve utilizar o mesmo motor. Qual o numero de identificacdo do seu motor ?

Motor No.

2. Conjunto de dados 1:
Realizar uma aquisicao de dados com o seguinte setup:

- Selecionar uma onda quadrada de frequéncia 0.2Hz e amplitude de tensdo de 2.5V (tensdo pico a pico de
5V, [-2.5V,+2.5V]),

- Utilizar uma frequéncia de amostragem fa=50Hz e tempo de duracao duration=30s,

- Salvar o array data num arquivo utilizando comando save,

- Esboce no espaco abaixo o grafico obtido:
OBS: Somente dois periodos de onda quadrada. Alternativamente vocé pode imprimir na impressora ou
salvar num arquivo PDF.

3. Conjunto de dados 2:
Realizar uma aquisicdo de dados com o seguinte setup:

- Selecionar uma onda quadrada de frequéncia 0.2Hz e amplitude de tensdo de 3.5V (tensdo pico a pico de
7V, [-3.5V,+3.5V]),

- Utilizar uma frequéncia de amostragem fa=50Hz e tempo de duracdo duration=30s,

- Salvar o array data num arquivo utilizando comando save,

- Esboce no espaco abaixo o grafico obtido:
OBS: Somente dois periodos de onda quadrada. Alternativamente vocé pode imprimir na impressora ou
salvar num arquivo PDF.
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3 Estimacao de parametros
A funcao de transferéncia de velocidade angular é apresentada abaixo:

Kw

Col$) = 7777

1)

No dominio da frequéncia discreta z obtém-se (considerando o amostrador de ordem zero):

_ b12‘1
Go(2) = 7=~ 2)
O que é equivalente a seguinte equacado de diferencas:
w(kTy) = arw((k —1)Tg) + byu((k — 1)T,) (3)

Utilizando os conjuntos de dados 1 e 2 realize a estimacao dos parametros através do método de minimos qua-
drados. OBS: Verifique a teoria na apostila 4.

Vocé pode utilizar o script estimadorv.m

Anote os resultados na tabela a seguir:

Conj. de dados 1

Conj. de dados 2

4 Comparacoes dos parametros estimados de tempo continuo e discreto

Deseja-se comparar as funcoes de transferéncia estimadas no tempo continuo (Equacao 1) e no tempo discreto (Equa-
cao 2).

Os parametros que caracterizam a funcdo de transferéncia no tempo continuo sdao o ganho do sistema K, e a
constante de tempo T que é equivalente ao polo s = —%.

O ganho no dominio discreto Kp pode ser calculado através do teorema do valor final para uma entrada degrau
unitario e pode ser expresso como (Verificar apostila Exp. 4):

b,

Kp = .
b 1—&1

4)

O polo do sistema de 1a. ordem discreto é dado por z = a;, porém é necessario comparar os polos dentro do
mesmo dominio, por exemplo escolhemos aqui o dominio s. O polo discreto pode ser transportado para o plano s
através da seguinte relacao:

1
s=—Inz. 5
T, (5)
Considerando os parametros que vocé estimou na secao anterior utilizando os conjuntos de dados 1 e 2 preencha
a tabela abaixo:
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a a» Kp z s = %
a

Conj. de dados 1

Conj. de dados 2

Comente os resultados obtidos na tabela acima.

5 Simulacoes

Uma outra maneira de comparar a precisao dos dois métodos de estimacdao de parametros é através de simulacoes

cujos resultados podem ser comparadas aos dados experimentais.
Para os conjuntos de dados 1 e 2 devem ser realizadas simulacdes dos modelos continuos e discretos para checar

se os modelos de velocidade sdo consistentes com os dados experimentais.

5.1 Conjunto de dados 1
1. Simulacao de velocidade angular: utilizar o script simulacaoomega.m. Esboce no espaco abaixo o grafico obtido:

Comente os resultados obtidos acima.
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5.2 Conjunto de dados 2

1. Simulacao de velocidade angular: utilizar o script simulacaoomega.m. Esboce no espaco abaixo o grafico obtido:

Comente os resultados obtidos acima.
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6 Discussoes

7 Conclusoes
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