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Equacionamento do processo
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C,, — Controlador de velocidade (tipo PI)
C, — Controlador de corrente (tipo Sliding



Solucao — Controlador Sliding Mode

« Primeiramente, € necessario definir a superficie
de deslizamento:

k
S =Xy, — X,

» Define-se também a acao de controle como:

u= %(1 — Sign(s))



Solucao — Controlador Sliding Mode

A lel de controle equivalente é dada para a
solucao de s'(t) = O:

s=0
Kr R 1
=>—Tw—21+zueq=0

o Portanto,

Upq = Kpw + Ri



Solucao — Controlador Sliding Mode

« Como a acao de controle nao pode ultrapassar
24V,

0 <ug =Kgw + Ri <24
24‘—KECU

=> 1<
R

. Pelos dados do fabricante, K. = 0,057Vs/rad,
R=250ew,_ . =1500 rpm, entao

24 —0.057 x238,7 ,
I < X = (i <4,164




Simulacoes:
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Simulacoes:

Step1

Step2

- cls > c?2s . is — Vs
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C, sendo um Pl com: P=0,01 e
1=0,5.

C; Sliding Mode, aplica 24 V se a
corrente € menor gque a referéncia e
0 volts se ela passar da referéncia.
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Sinal de Controle: Controlador Sliding Mode
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Comparacao entre controladores:

Foi substituido nosso sliding mode,
por um controlador PI, escolhido
para gue as velocidades das duas
topologias tivessem
comportamentos 0os mais parecidos
possivels, sem saturar 0s 24 volts
gue podem ser aplicados a
armadura do motor.

Ci:P=9eI=9.
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Aplicacao de torgue de
Perturbacao:

Fol aplicado um torque equivalente
ao aumento de 1 A de corrente no
sistema, vemos a resposta
comparada da saida no grafico
abalxo:
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Implementacao




Implementado no sistema mostrado
no slide anterior, podemos ver 0s
resultados experimentais do n0sso
motor nos graficos a sequir.

Levar em consideracao que a
frequéncia de amostragem do
sistema é de 10ms e também o
chaveador do sistema possui
limitacoes nao consideradas na
simulacao.
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Corrente sem perturbacao:
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Velocidade com uma perturbacao
no torque
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Corrente com uma perturbacdo no
torque
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