


Su ma’ rio SAS Longitudinal

Projeto



Descrever um sistema de controle
utilizando a representacao em espaco

de estados para aumento
estabilidade longitudinal

de

Projetar um sistema de controle em
Simulink utilizando a representacao
em espaco de estados para um SAS

longitudinal




SAS Longitudinal

e Sistema de controle de razao de arfagem (McLean, 19%0)
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SAS Longitudinal

e Sistema de controle de razao de arfagem (McLean, 19%0)
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SAS Longitudinal

e Sistema de controle de razao de arfagem e fator de carga (MclLean, 1990)
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SAS Longitudinal

e Sistema de controle de razao de arfagem e fator de carga (MclLean, 1990)
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SAS Longitudinal

e Sistema de controle de arfagem e razao de arfagem (Stevens; Lewis; Johnson2016)
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Projeto

e Tipo de controlador
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Projeto

e Modelo Simulink
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Projeto

e Deve ser entregue (no minimo), para o0 movimento Longitudinal:
o Descrigcao da construcao do controlador
o Dimensionamento do ganho Kc

o Resultados:

= Grafico de resposta no tempo para os ganhos tentados;

= Grafico comparativo sem controle e com o valor final do ganho aplicado;
o Comentario comparando os casos sem controle e com controle
o Apéndice Il - Diagrama Simulink utilizado neste controlador

e Entrega
o Data: até 10/11 - 23:5%h
o Submissao em formato .pdf, via e-disciplinas
o Apenas uma submissao por grupo
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