FEEDBACK LINEARIZATION
SEL 0364 CONTROLE NAO LINEAR

Rayza Araujo

2019

RAYzA ARAUJO

FEEDBACK LINEARIZATION



SISTEMA
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g=[x y z ¥]"

g = —hq+hu
F = NRT
f M
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[v1costp —v3sinyp 0 0
y1siny  y3cosyp 0 0O
0 0 45 0
0 0 0 7]

[v2costyp —q4sinyy 0 0
Yasiny  y4cosyy 0 0

0 0 Y6 O
| 0 0 0 g
cosyp —sinyy 0 0

R_ sinyp cosyp 0 O
0 0 10

0 0 01
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LINEARIZACAO POR REALIMENTACAO

O sistema é
Definindo a lei de controle g=—rhqg+ fu
u=f (v +ha) Substituindo o controle, temos
com §=—hq+hf v+ hHA)
v=qq+ KpG+ Kq§ finalmente
g=v
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MALHA FECHADA

Como
v = Gq + Kpd + Kad
a dindmica de malha fechada fica
§ = dg + Kpd + Ka§ <

G + Kpd + Kgg =0
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Onde

Kq

sao projetados para estabilidade
(elementos diagonais positivos)
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LyAPUNOV

Funcdo candidata
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