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Emparelhamento de MV’s e CV’s
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Emparelhamento de MV’s e CV’s
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Ganho de malha fechada:
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Ganho de malha fechada
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Interacoes positivas e negativas
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Emparelhamento de MV’s e CV’s

Ganho relativo:
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* Interag0Oes positivas: 0 < u;; <1

* InteragOes negativas: y;; > 1
ou p;j < 0 (instabilidade devido a
mudanca da acdo de controle MA/MF)



Exemplo: Sistemas 2 x 2




Emparelhamento de MV’s e CV’s

* Regra de emparelhamento:

“Para minimizar o efeito da interacdo em um
sistema de controle multivariavel o
emparelhamento da variavel controlada e
manipulada deve ser tal que o ganho relativo de
cada par seja proxima da unidade.”

 Considerado efeito de estado estacionario

* Emparelhamentos com ganhos relativos
negativos devem ser evitados



Emparelhamento de Sistemas n x n

Ganhos relativos em estado estacionario (s = 0):
— — — -1
:uij _BjiKij K—G(O) B=K

Matriz de ganhos relativos (RGA) em uma frequéncia particular w™ (s* = jw™):

A(G) = G(s")o(G(sH)™HT

Obs.: A-B indica multiplicacdo elemento a elemento (Matlab: A.*B).
Para sistemas retangulares n X m (m entradas = n saidas):

AG) = Go(GNT, GT = GH(GGH)™?

Escolher os n maiores valores de Ag (vetor coluna cujos elementos sao a soma

das colunas de AT) e excluir as linhas n3o selecionadas de AT. Refazer o calculo da
nova matriz G, A(G) = Go(G™1)T. A comparagdo de g(G) com g (G) mostra quanto
de ganho “se perdeu” na direcao de baixo ganho com a exclusao de n — m entradas.
Pode-se usar o mesmo procedimento para selecionar quais saidas controlar (CV’s).



Processo de mistura
(estado estacionario)
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Processo de mistura
(estado estacionario)

Tabela de ganhos relativos.

h f /3
X 1.250 0.219 ~0.469
v - 0375 0.312 1.063
f 0.125 0.469 0.406

Tabela de ganhos relativos: emparelhamento selecionados.

fl fZ f3
b 1.250 0.219 —0.469
v - 0375 0.312 1.063
f 0.125 0.469 0.406
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