SEM 536 - Sistemas de Controle I

Adriano A. G. Siqueira

Aula 5 - Controle de Posicao de Motor DC

1) Modelo Dinamico

A funcio transferéncia de posicdo de um motor de corrente continua é dada por:

91(8) NgNm K K

G(s) = = .
(5) Vin(s)  JegRms? + (BegRm + nganmKtKg)s

Considerando os valores da tabela abaixo, a fun¢do transferéncia de posicdo é dada por:

Gls)= 502
s? 4+ 34, 2s

Simbolo Nome Valor Unidades
K Constante de Toque do Motor 0.00767 N.m
Km Constante da For¢a Contra Eletromotriz 0.00767 | V/(rad/s)
R Resisténcia da Armadura 2.6 Q
Ky Redugio 70
Beg Coeficiente Viscoso de Amortecimento 4e—3 N.m.s
Jeq Momento de Inércia Equivalente da Carga 2e~3 kg.m?
Nm Eficiéncia do Motor 0.69
Mg Eficiéncia da Redugdo 0.9

2) Controle de Posicao - Malha Aberta
a) Especificagdes de Desempenho:
i) Tempo de Subida: ¢, = 0,36 s
ii) Sobressinal: M, = 10%
b) Em termos de parametros de sistema de 2%. ordem:

i) Frequéncia Natural: w,, = 50 rad/s

ii) Fator de Amortecimento: ( = 0,6



c) Funcido transferéncia de Malha Fechada desejada:

2500
T(s) = — 20
(%) = 777605 1 2500

d) Controlador Malha Aberta, Cps4(s), tal que:

2500
c G(s)=T(s) = — 22
ma(8)G(s) = T(s) = 6579500
Carals) = 2500 243425 25008 + 855005
MAS) = 605 + 2500 60,2 60,252 + 36125 + 150500
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3) Controle de Posicao - Malha Fechada - Controle Baseado no Modelo

a) Controlador Malha Fechada, Cy;p(s), tal que:

CMF(S)G(S) o T(S) o 2500
1+ Cur(s)G(s) 524605 + 2500

Care(s) = T(s) 250052 4 855005
MEV ™ G(s) = T(s)G(s) 60,252 + 3612s
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4) Controle de Posicao - Controlador Proporcional
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Figura 1. Diagrama de blocos- Malha Fechada.
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To(s) = 0i(s)  KG(s) 60,2K
P T 0d(s) T 1+ KG(s) 82+ 34,25+ 60,2K

Comparando com a Fun¢do Transferéncia de Malha Fechada desejada:

2500

T(s) = — 20
() = 5605 + 2500"

ndo ¢ possivel alcancar todas as especificagdes. Considere K = 2500 = 41,53,

5) Controle de Posicao - Controlador Proporcional-Derivativo (PD)

0;(s) 60,2
Vi(s) 824 34,25’

Cpp(s) = Kp + Kps.

Func¢do Transferéncia de Malha Fechada

Tpp(s) = 0,(s) _ (Kp+ Kps)G(s) _ 60,2(Kp + Kps)
PP 0i(s) 1+ (Kp+ Kps)G(s) %+ (34,24 60,2Kp)s + 60,2Kp

Comparando com a Funcdo Transferéncia de Malha Fechada desejada:

2500

T(8) = 27605 1 2500°

€ possivel alcangar polos que satisfacam as especificacdes. Considere:

2500
Kp = — 41
P %60,2 53
60 — 34,2
Kp=—— "2 0,42
b 60, 2 0,428

Mas a resposta ndo é perfeita devido a influéncia do zero da Malha Fechada. Além disso, erro que regime permanente
para distdrbio.

6) Controle de Posicao - Controlador Proporcional-Integral-Derivativo (PID)

o) 60,2
Gls) = Vi(s) 52 434,25
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Fung¢do Transferéncia de Malha Fechada:

2AKps?+ K K
Tpip(s) = 60, 2(fps” + Kps + Kr)

s3 + (34, 2+ 60, QKD)S2 +60,2Kps +60,2K1"

Sem correspondéncia com a Malha Fechada desejada. Considere:

Kp = 41,53
Kp = 0,428
K; =100



