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* Trajetoria para pouso por instrumentos
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FONTE: Moir, |.; Seabridge, A; Jukes, M. (2013)
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FONTE: McLean, D. (1990)
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Conversao Conversao
Graus -> Radianos Radianos -> Graus
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(linear) (angular)
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* Sistema de controle de trajetoria
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* Primeiro Passo
e Utilizar matriz B tendo apenas uma entrada (profundor)

e Utilizar matrizes C e D:
 C=eye(4)
e D=zeros(4,1)
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* Segundo Passo
* Inserir no script as caracteristicas dos sensores

Krx
Ka
Kq
Kth

R L=

* Terceiro Passo:
* Inserir no script os valores iniciais das caracteristicas do controlador e da trajetoria

T1 1

T2 T1/1000
Kc 1

R 5000
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Quarto Passo

Inserir o script no modelo

File > Model Properties
Callbacks > StartFcn
Inserir o nome do script

Sistema de controle

Y
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-
B Model Properties

Man | Calbacks | History | Descripion |

Model callbacks | Simulation start function:

E"'PI’ELDEIdFEI‘I
E---Posu.nadFm
I~ InitFen

- StopFen
é----PreSavchn
[-PostSaveFmn
‘~CloseFn

Boeing 7478 _velocidade
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Quinto Passo
Na janela do modelo

Sistema de controle

* Simulation > Configuration Parameters
* Na aba solver, utilizar max step size de 0.01

% Configuration Parameters: Modelo_controlad or_welocid sde/Corfiguration [Active)

Select:
- Sakear
-Ciaita [mport/Esxport
- Optimizabon
-1-Ciagraatics
i--Semple Time:
i-Diate Velidity
i--Type Conwersion
- Carnectivity
-~ Compatibiity
i--Madel Referercng
=-Saning
-Hardware Implementation
-~ Model A=ferendng
Simulation Target
- 3ymbas
=-Cugtom Code
Real-Tme Workshap
“A=port
i--Commenits
-Symbaols
i--Cugtam Cods
*-Interfece
HOL Coder
i--Cobal Getings
=Tzt Bench
--EDA Tool Soriphs

Smulaton tme

Starttime: 0.0 Stop time: 10,0

Sahver options

Type: | Ve jable-atep - | Sedver: |u-:|e-15 {Dormand-Frince)

Maxstep Eze: AUt Relative tolerance:  Le-3

Mnstepsize: ST Absclute tolerance:  aut

[nitial step soe:  2utn thape preservation: |Disablke al

Humber of corsecutive min skeps: 1

Tasking and samgle bme aptiona
Tasking made for periadic aampks tmes:
—| Aubometically handle rate rarsthion for data rarsfer

I_ Higher pricrity walue indicabes higher bagc priority

Iero-Tassing oplions

Zerccrossing contral: | Use local setbngs = | Algonithm:

Moradaphue

Tme tolerance: 0™ 128 eps Sgnal threshold: | suic

Mumber of mons=aibive rero crossings: 1030

| DK, . Cancel Help

Apoly

Y
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* Const model
onstrua o moaeio
w0 > 3
0
1 S—
b s velocidai‘—) + alpha traljetona
desvio angular inicial ideal
desejado
y | atan D
X al
0 o < T1-s+1 p 10 i= Av+ Bu
i - - T2-5+1 s+ 10 7| y=Cx+ Du trajetéria
Ganho do controlador atuador do modelo da real
controlador P1 Avango de fase de atitude profundor aeronave N jr jr
+ Ny
Theta
inicial
Kq|'4 » D
Ganho do sensor de theta
razao de arfagem L
Kth|-.
Ganho do sensor
de arfagem
K * . 57.3R ||= I u0/57.3 %4
ganho do sensor L [:]
de trajetoria » C]
erro angular
erro linear
SAA0169

Sistemas de Controle de Aeronaves Il

Sistema de Controle de Trajetdria



(; Sistema de controle !l

ENGENHARIA

e Sétimo Passo
e Construa o modelo

 Considerar:
y=0—a«a

tana = —
U

U=U,+ AU
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Oitavo Passo

Sistema de controle

Configure as informacdes do scope para serem utilizadas

Janela do scope:

 Parameters > Data History

|
n Scope

BN

aEPLL HER BaF -
, T

= ——

i T -
n ‘Scope’ parameters V= 2

N

General || Drata Hiztory | Tip: trv right dicking on cwes
] Limil cizta points {o lasi: 240U

W] Saws datato workspace:

warksale nare:

Farrmat: Array -

[ 0K [[‘.ancel. Help ] | Bpply |
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* Projete um sistema de controle de trajetoria para pouso auxiliado por
instrumentos (ILS), impondo rampa de 3,0 graus para a aeronave do seu grupo
 Considerar a rampa a partir do “outer marker”, posicionado a 5 km da pista

e \Varie os ganhos Krx, Ka, Kqg, Kth e Kc, bem como a constante de tempo T1, e analise a influéncia de
cada parametro na resposta do sistema

 Forneca os graficos de trajetdria (y x t), erro angular de trajetdria (I x t) e erro linear de trajetéria
(d x t)
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* Esta entrega é o capitulo seguinte do trabalho (a ser ACRESCENTADO no texto)

* Deve ser entregue (no minimo):
 Descricao da construcao do controlador
 Analise da influéncia da variacao de cada um dos parametros sugeridos no slide anterior
* O resultado dessa analise deve ser dado na forma de graficos;
 Comentarios
* Apéndice — Diagrama Simulink utilizado neste controlador

* Entrega
 Data: até 23/11 — 23:59h
* Submissao em formato .pdf, via e-disciplinas
* Apenas uma submissdo por grupo



