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10° Trabalho em Grupo - Estabilidade de sistemas de controle em malha fechada.

| Grupo: 07

Nomes: Cecilia Dias Pereira
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Larissa de Queiroz Bertin

Laura dos Santos Xavier

Leticia Zanichelli de Oliveira

Luma Matias Pasquotti

1) Por meio da utilizacdo do software Scilab, avalie a

resposta do sistema em malha

fechada frente a uma variagdo degrau de amplitude 5 no set point, empregando a

estratégia de sintonia Ziegler-Nichols II. Adote as seguintes fun¢des de transferéncia:

__3
Gp(s) T 145%s

m(s)  1+42%s

1 _ _05
f(s)  1+2*s

R: Resposta nas proximas paginas.
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Grafico gerado para o controlador Proporcional

'}_‘. Scilab Graphic (20004) & m|
File Tools Edit
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Overshoot = 0,84
Offset = 0,85

Grafico gerado para o controlador Proporcional Integral
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Overshoot = 0,99
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Grafico gerado para o controlador Proporcional Integral Derivativo

A Scilab Graphic (20004) - O *
File Tools Edit
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Overshoot = 0,43
Offset =0, 00

Conclusoes:

A melhor condicdo para o sistema ¢ aquela que apresenta os menores valores de overshoot e offset,
dessa forma, partindo a analise de estabilidade através do método de substituigdo direta e sintonia
por Ziegler-Nichols 2, o controlador Proporcional Integral Derivativo se mostra ideal, com overshoot

e offset de 0,43 ¢ 0,00, respectivamente.
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2) Avalie a estabilidade do processo empregando a estratégia de root locus no Scilab, a

partir da multiplicagdo das fungdes de transferéncia (Gp*Gf*Gm). Discuta os resultados.

scilab-4.1.2

Copyright (c) 1989-2007
Consortium Scilab (INRIA, ENPC)

Startup execution: _
loading initial environment

--»s=poly(0, 's");
-—>num=poly([1.5],'s","'c");
-->den=poly([1 9 24 20],"'s",'c");
—épg:5y51in('c'.num.den}

1 + 9 + 245 + 20s
--=evans(g,100)
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