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 Modelos segundo Stevens (2016):
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 Modelos segundo Stevens (2016):

 Exemplo de aplicacao — resposta a um “doublet” de aileron
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(! SAS Latero-direcional !l

* Projetar em simulink um yaw damper para a aeronave do seu grupo. Considerar as
seguintes caracteristicas:

* Ignorar o filtro de “Bending mode”
e Utilizar filtro de “washout” com constante de tempo de 0,01 s

 Utilizar Atuadores com atraso de resposta de 1/20's Gae(s) =

s+ 1

e Utilizar o filtro de ruido com um atraso de 0,2 s

* Considerar inicialmente os dois ganhos dos controladores iguais a 1



( /4 SAS Latero-direcional !=

ENGENHARIA

* Trace graficos das quatro saidas para entrada degrau de cada uma das superficies

* Varie os ganhos dos controladores e avalie sua influéncia com o uso de graficos
para cada caso
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* Primeiro Passo
 Cologue em um arquivo .m (script) as matrizes A, B, C e D do seu modelo latero-
direcional (ja realizado)

* Segundo Passo
* Inserir no script o valor inicial do ganho do controlador

Kp=1
Kr=1
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¥ Modelo em Simulink !!

* Para criar um modelo
* File > New > Model

g '
B untitled o e S

* Na tela do modelo, abra a biblioteca

O ||  Back [10.0 [Nomal |

* View > Library Browser forwad

Go Te Parent

v Toolbar

v Status Bar
Model Browser Options 3
Block Data Tips Options 3

Requirements 3

[ | Library Browser I
Model Explorer Ctrl+H
Sample Time Legend Ctrl+J

IMATLAE Desktop

ZoomIn

Show the Lit Zoom Out oded5
— Fit System To View

Mormal [100%2)
Show Page Boundaries
Port Values 3

Remove Highlighting
Highlight ... v
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Terceiro Passo

* Inserir o script no modelo
* File > Model Properties

e C(Callbacks > StartFcn

* Inserir o nome do script

Modelo em Simulink

p
¥ Model Properties

Man | Calbacks | History | Desaripton |

Model callbacks | Simulation start function:

j~PreLoaden Boeing747M8 _velocidade
:~PostLoadFm

[=InitFen

i StopFen
é----PreSavchn
[-PostSaveFen
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b} Aulal? * - Simulink academic use

* |Inserir os componentes do modelo: Fle Edt View Diply Diagam Smulaion Anayss Code Tools Help
A partir de Library Browser: =d LA N LA
e Continuous: |
* 1 State-Space . [} D { =}
* 5 Transfer Fcn -
e Math Operations . L w2 (R
« 2Sum > O )
e 2 Gain s )
 Signal Routin = = 1= ]
* 1 Demux )
* 1 Mux e
* Sources:
* 2 Constant
* Sinks .
* 2 Scopes »
* 2 Terminator
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* Quinto Passo

 Uma os blocos conforme a figura
* Para facilitar a uniao, selecione o bloco, pressione ctrl e selecione o bloco seguinte
e Para dividir um fio conector, selecione o fio, pressione ctrl e arraste até o bloco desejado
e Pararodar/inverter o bloco, clique sobre ele com o botdo direito e selecione Rotate & Flip
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* Sexto Passo

° CO nfigurar as janelas ] & Function Block Parameters: State-Space x
. . ope . o~ . State Space
* Dois clicks para habilitar edicao das janelas e
. - dx/dt = Ax + Bu
* Janelas a serem configuradas: y= o+ Du
* Space-State et
* Transfer fcn [aid |
° Add B:
) |Bld |
* Gain | <
* Demux [cid |
D:
*  Mux d |
¢ CO N Sta nt |Ir1itia| conditions: |
a0
Absolute tolerance:
| |aut0 |
State Mame: (e.g., 'position")
" |
\_). Cancel Help Apply
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e Sétimo Passo

% Echnﬁguratlnn Farametsrs: Mu:leln_n:lrrtmludnr_\'el-u-cldudqrtarrfguruﬁm [Active=) &I
* Najanela do modelo e m—— "
- Sohear
. . ) i . — Start time: 0.0 Stop fme: 10,0
* Simulation > Configuration Parameters o e enot
o1 . -1 Diagraatics Salver options
* Na aba solver, utilizar max step size de - Seve T S ) s (e Goman 3
i-Diate ty | 1 |
i--Type Ganwersion Maxstep gze: AUt Relative tolerance:  1e-3
O . O 1 -Cornechuity
-~ Campatibiity Mnstepsze: | TR Absolute tolerance: AUt
i--Model Referenong [nitial step se:  autn Chape preservation: |Disable al -
=-Saning :
--md,:_;,arlg Implementaton Humber of comsecutive min steps: i
~Med=| A=ferendng )
~1-Gimulation Target Tasking and sample tme aptions b
i--Symbals :
e-custom Code Tasking made for periadic aample times: AT -
v R-_aa Tme Workshap —| Autometcally handle rate rarshon for data rarsfer
-Repart
i--Camments ] Higher pricriky walue indicates higher tasc pricrity
-Symbols
i=-Cusgbom Code Tern-massing cptons
:ﬁt‘;?n:- Zere~crossing contral: | Use local setbngs = | Algorithm: Maradaphue -
-HHCL Coder Tme tolerance: =126 s Sgnal threshold: | aui
i--Glohal Sethings
é"TE-'. Bench h Mumber of conssaibive zero aossings: 1000
--EDA Tool Srpts
o | | ok " Caredl Help Apiphy
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Oitavo Passo

Configure as informacdes do scope para serem utilizadas
Janela do scope:

Parameters > Data History

Modelo em Simulink

[ n Scope

aEB|Deso ABE B A
,

ESNE )

A

= e

L T -
n ‘Scope’ parameters = 2|

P

General || Dista Hitory | Tip: try right clicking an cxes
| Limit cleta poirts to Jasi: 2000

W] Save deta to workspacs:

Warksle name:

Farmat: ATrEy

[ Ok [Eﬂncal. Help ] | Bpply |

Y
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(! 4.a Entrega !l

* Esta entrega é o capitulo seguinte do trabalho (a ser ACRESCENTADO no texto)

* Deve ser entregue (no minimo), para o movimento Latero-direcional:
e Descricao da construcao do controlador
 Dimensionamento dos ganhos Kp e Kr
Resultados:
e Graficos de resposta no tempo para os ganhos tentados;
e Graficos comparativo sem controle e com o valor final do ganho aplicado;
Comentario comparando os casos sem controle e com controle
Apéndice — Diagrama Simulink utilizado neste controlador

* Entrega
 Data: até 17/10—23:59h
 Submissao em formato .pdf, via e-disciplinas
 Apenas uma submissdo por grupo



