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Objetivo
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Método

* Considerando um sistema linear invariante no tempo:

U(jw) . Y(w)| YU
—{G(jw) = U6o) .
G(jw) = |G(w)|e’® sendo ¢ = arctyg m[G(jw)]

Rel[G(jw)]

* A resposta em frequéncia se relaciona com a funcao de
transferéncia G (s) do sistema por meio da expressao

G(jw) = G(S)|s=ja)
* QOuseja, dado que se tenha a resposta em frequéncia, é
possivel se obter a funcao de transferéncia do sistema



Método
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* Otimizacao
numerica

* Fitting senoidal
através das curvas
de entrada e saida
do sistemas

u(t) = Agsen(wyt + ¢y)

y(t) = Aysen(wyt + ¢y)
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Figura 3.3 Sinais originais e aproximacdes senoidais
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Método
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* Obtencao da funcao de transferéncia
— Ajuste manual por assintotas
— Ajuste por otimizacao numeérica



Método

Ajuste manual por assintotas
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Figura 3.4 Aproximacao de uma funcao de transferencia por meio de assintotas
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* Ajuste por otimizacao numeérica

Método

e Fitting do diagrama de bode
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Matlab/Simulink
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* Vamos novamente utilizar nossa montagem usual
* Coletar os dados via Simulink
e E trata-los via Matlab



Funcao respfreq

Seguéncia de proceszamento
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Atividades

* Obter a resposta em frequéncia do servo
utilizando o gerador de funcdes da bancada.

— Qual a amplitude do sinal de teste?
* Sugestao: 4V e 2V

— Qual a faixa de frequéncias a ser considerada?

* Dica: obtenha o diagrama de bode do modelo revisado
na Exp. 2.

— Quantos pontos de frequéncia devem ser
considerados?

e Sugestao: 20 pontos. Note que a escala é logaritmica.



Atividades

e Utilize o programa respfreq para obter a
resposta em frequéncia considerando 4V e,

depois 2V.
* Procure sempre salvar os resultados.

* Utilize a funcao bodefit para a melhor
funcao de transferéncia de primeira ordem,
segundo o critério de erro médio quadratico

minimo, que se adeque aos pontos medidos.
[KKt,T]=bodefit(w _vet,A planta,Phi planta);



Apresentacao de resultados

* Deve-se apresentar, no inicio da Exp. 4, o
grafico da resposta em frequéncia obtido

(modulo e fase).

* Deve-se apresentar a funcao de transferéncia
ajustada.

* Nao é possivel levantar a resposta em
frequéncia (pelo menos como definida aqui)
tomando como saida a tensao no
potenciometro . Explique o porqué.



