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Problema 1

Modelos com parametros incertos no Matlab para simulacdo. A partir do exemplo
de um motor selecionar os principais recursos do Matlab para construir modelos
incertos e apresentar na aula.

» Por exemplo, para uma planta com dois parametros incertos gamma e tau,
pode-se definir os parametros incertos da forma:

» gamma = ureal('gamma’,4,'range’,[3 5]);
» tau = ureal('tau’,.5,'Percentage’,30);
» P =tf(gamma,[tau 1])




Problema 2

Simular um motor CC com 0s seguintes parametros do motor:

R = 2 +/-40%; Resisténcia de valor nominal 2 variando 40%

L= 0.5 +/-40%; Induténcia de valor nominal 0.5 variando 40%

Kf= 0.2 +/-50%; Aproximacao da constate de atrito de valor
nominal 0.2 variando 50%

Kb = 0.015 [0.012 0.019]; Constate de emfde valor nominal 0.015
variando de 0.012-0.019

Km = 0.015 [0.012 0.019]; Constate de armadura de valor nominal
0.015 variando de 0.012-0.019

Para declarar as varias no MATLAB utilizamos a funcéo “ureal”
[Bx: R = ureal(R', 2, 'Percentage’, 40)




Motor CC

Ver demo toolbox robust: dc_motor demo.html
Robust Control Toolbox Examples
Robustness of Servo Controller for DC Motor
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Problema LFT

Entendendo a notacdo de modelos doo Matlab:

H.InputName = {'AppliedVoltage';'AngularSpeed};
H.OutputName = {'Current’;'AngularSpeed';'RotorTorque'}
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Respostas ao degrau
step(P.NominalVvalue,'r-+',usample(P,20),'b',3)
legend('Nominal','Samples’)

usample - Generate random samples of uncertain variables

Resposta no tempo do sistema
From: Tens&o.Aplicada To: Vel.Angular
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bodemag(P.NominalValue, 'r-+',usample(P,10),'b")

Bode Diagram
From: Tens&o.Aplicada To: Vel.Angular
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Problema 2

» Utilizando o sistema calculado na ultima apresentacdao podemos modelar
respostas graficas do sistema

» Dados:

> P(S) = Sz+a5+b’ 1 S a S 3; 2 S b S 6 anhnb bbb Ll bRl
0,27915+4,89

> Wim(s) = =55 W(s)A(s)

P(jw)-G(jw)
G(jw) Y,

> err= |




Solucao

» Utilizando os mesmos métodos do problema anterior vemos as respostas: do
sistema sem Wim, do Wim, do sistema com o Wim e do erro multiplicado em
frequéncia




Graficos

» Resposta da Planta sem Wim




Graficos

» Resposta do sistema com Wim (Gr(s))




Exercicio

Erro multiplicativo no tempo e em frequéncia
COMANDOS MATLAB:

figure (5)

bodemag(erro.NominalValue, 'r', usample(erro,10),'b")

vV v v Vv

title('Erro multiplicativo em frequencia’)
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