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POLIIs =

NOSSA AGENDA

Topico
Introdu¢dio ao modelamento e uso do software
Introdugdo & programagdo em MatlLab
Resolu¢do de Equagdes Diferenciais - Sistemas Lineares e Ndo Lineares

Transformada de Laplace e Fungbes de Transferéncia

Diagrama de Blocos e Simulink

Andlise de Sistemas de Primeira Ordem

Andlise de Sistemas de Segunda Ordem
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POLIIs=

= Vocé precisa do Octave ou do MatLab para fazer essa aula
(https://www.gnu.org /software /octave /download.html)

Listas de exercicios, mudangca da programacdio,
comunicados gerais serdo por meio do e-disciplinas.

Por favor, verifique regularmente o site.
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NOSSO PROJETO SERA ESPECIAL ESSE ANO... @,

*Vocé deve poder fazer a parte experimental em casaq;

*Softwares livres serdo utilizados;
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ESTUDO DE CASO
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SOLUGAO VIA EULER. =2l D] Lo

for n=1l:1length(t)-1
In=((M*L+m* (L+x (n))) *g*sin(th(n)) -

2*m* (L+x (n) ) *xd (n) *thd(n) )/ (M*L*"2+1+m* (L+x (n)) "2) ;
IIn=(m* (L+x(n) ) *thd(n) "2-c*xd (n) -k*x (n) -m*g*cos (th(n))) /m
thd (n+l)=thd(n)+dt*In;
xd (n+l)=xd (n) +dt*IIn;
X (n+l)=xd (n) *dt+x (n) ;
th(n+l)=thd(n) *dt+th(n) ;

end

3 de Abril de 2020 PMR 3302 - SISTEMAS DINAMICOS | PARA MECATRONICA 10



POLIp e

1. Faga um arranjo experimental similar ao do problema analisado e ilustrado ao lado
* Defina [mega] os pardmetros do problema
* Pardmetros de dificil medi¢cdo podem ser estimados e depois ajustados

2. Execute o experimento, registrando-o com seu celular e /ou outros instrumentos

3. Analise as imagens em software apropriado, eg TRACKER

4. Plote os resultados do movimento observado T\ |’

5. Facga diferentes tentativas para experimentar as condi¢cdes de contorno e iniciais do R ‘x.'».L_J"\\ !
problema W =5
~ e . (il ¢/
6. Modele o problema e obtenha a[s] equagdo[des] de movimento que descreve[m] seu | 4| T
sistema | ;e
\ - ']"” |®\,
/. Reduza estas equagdes usando varidveis de estado % |

8. Resolva estas equacgdes usando ODE45 do Octave ou MatLab |
Q. Plote os resultados e compare com os experimentais b
10. Faga um ajuste de parémetros de modo a obter uma boa concordéncia entre os y 1)
resultados experimentais e o do seu modelo "
11. Apresente um relatério e videos [no e-disciplinas e em pdf] descrevendo o seu
experimento, sua modelagem, sua solugdio e seus procedimentos de correlagdo,
incluindo figuras, grdaficos e uma discussdo apropriada
* Dia 24 de abril: entrega do filme do experimento e de um desenho esquemdtico
il 3 de maio> entrega final
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