10° Trabalho em Grupo - Estabilidade de sistemas de controle em malha fechada. :
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a ,fésposta do sistema em malha fechada
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1) Por meio da utilizagio do software Scilab, aville
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: i
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' 2) Avali :  pro mpregando a estratégia de root locus no Scilab, a partir
T i s resultados.
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Proporcional::

w

1,00E+02
2,00E+02
3,00E+02
4,00E+02
5,00E+02
6,00E+02
7,00E+02
8,00E+02
9 00E+02
1,00E+03
1,10E+03
1,20E+03
1,30E+03

4.2

1,19E+01
4 66E+01
1,03E+02
1,78E+02
2 73E+02
3.84E+02
5,10E+02
6,51E+02
8,05E+02
9 71E+02
1,15E+03
1,33E+03
1,53E403
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| Valor maximo: 7,66E+03!
| Offset 41176,00|

a 3, 1
b 4150,00,
Overshoot 8,46E-01!

Proporcional Integral:
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W 5 Valaor maximo: 9 45E+03

1 00E+02 1.08E+01 Offset -5025.00
2 00E+02 4 23E+01
3.00E+02 9 35E+01 a 4 42E+03
4 00E+02 1,63E+02 b 5030,00
5 00E+02 2 50E+02 Overshoot 8,79E-01
6,00E+02 3,54E+02
7 O0E+02 4 T3E+02
8,00E+02 6,06E+02
9,00E+02 7 53E+02
1,00E+03 9,13E+02
1,10E+03 1,08E+03
1,.20E+03 1,27E+03
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Proporcional Integral Derivativo:

W 5 Valor maximo: 9 28E+03
1,00E+02 1,44E+01 Offset -4995 00

2 00E+02 568E+01
3,00E+02 1,26E+02 a 4.28E+03
4,00E+02 2 19E+02 b 5000,00
5.00E+02 3.37TE+02 Overshoot 8,56E-01
6,00E+02 4 7BE+02
7,00E+02 6,36E+02
8,00E+02 8.15E+02
9,00E+02 1,01E+03

1,00E+03 1,22E+03
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Conclusao:

Para o sistema, escolhe-se como a melhor condicdo a que apresenta o menor valor de
overshoot e o menor valor de offset. Assim, pelo método de substituicao direta e
Ziegler-Nichols 2, a melhor condicao € o Proporcional Integral Derivativo.
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Evans root locus
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