
Exemplo – FA e FI em série
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Ex. FA e FI em série
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PERIGO!!!

CDin13 - 2Complementos - Controle Dinâmico – ENE/UnB Prof. Adolfo Bauchspiess



Exemplo – FA e FI em série
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Exemplo – FA e FI em série
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Controle no Espaço de Estados
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Controle no Espaço de Estados com referência
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Nb – fator de ajuste de ganho

Resposta a Sinais de Referência
Y (s) =C(sI − A+BK )−1BNbR(s)

Para que não haja erro estático (ess )
Nb = [C(−A+BK )

−1B]−1

(Na prática é bem mais simples ...)
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Cálculo do fator de  ajuste de ganho
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Utilizando a forma canônica controlável
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Exemplo:
Projetar um controlador de estados para que o sistema
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Solução 1:
→ A realimentação                      deve ser tal que o polinômio característico se tornexku T-=~

3011)6)(5( 2 ++=++=+- ssssbkAsI T

CDin13 - 9Complementos - Controle Dinâmico – ENE/UnB Prof. Adolfo Bauchspiess



Exemplo (cont.)

o vetor de realimentação é [ ]21 kkkT =
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F.T. Malha Fechada:
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Exemplo (cont.)
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Projeto de Controladores no EE
• Estratégia: Posicionamento dos pólos

• Fórmula de Ackermann (1972), SISO, até n=10, pólos repetidos
>> K=acker (A,B,[polos])

Onde:

Obs: 
Zeros só são alterados por novos sensores ou novos atuadores.
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