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12 Questéo (3 pts): Para cada item indique se é verdadeirtalso. Justifique cada uma das respostas utilizan
0s conceitos (palavras-chave) pertinentes.

a)

b)

b)

<)

Para a rejeicdo de perturbacdes constantes, ateamdion sistema dinamico linear do tipo 0 de 32rarde
sujeito a saturacdo do atuador, pode-se utilizatiotam observador de perturbacdes como um canal
integral. As duas configuracdes sdo equivalente¥ptdo ponto de vista da rejeicdo de perturbac¢des
gquanto para o seguimento da referéncias.

Se as variaveis de estado de um processo podenedetas diretamente entdo nédo é necessario o modelo
do processo (observador) para que se implemeejeigdo de perturbag¢des senoidais.

O arranjoanti-windup tem por finalidade minimizar os efeitos da sat#icagm sistemas com acéo
integral. A ocorréncia deind-up pode ser confundida com um projeto linear que géfas dominantes
sub-amortecidos. O tempo de subida de um sistemaant-windup a um degrau de referéncia € menor
que o deste mesmo sistema seti-windup.

FALSO. Uma configuragdo com canal integral é edaita ao observador de perturbagdes para rejeicao
de perturbacdes, mas para o seguimento de refaséiiemos um sistema de ordem aumentada. O que
torna o sistema mais lento. O observador de pertdds constantes ndo aparece na funcdo de
transferéncia Y(s)/R(S).

FALSO. Para implementar um observador de pertugsmédnecessario um observador do processo que
gere o sinal de erro. A perturbagéo atua no proocessio atua (diretamente) no observador do process
0 que permite estimar a perturbacéo a partir daeafitay - y.

FALSO. Se ndo ha saturacdo a resposta do sistemaeceemanti-windup é idéntica. Quando ha
saturacao, considerando-se um degrau de referg&ho@nte o tempo de subida, o sinal para ambos os
sistemas também é idéntico (respostana@X). Assim o tempo de subida é o0 mesmar-windup faz
diferenca para o tempo de pico e para o sobre-sinal
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22 Questdo Em ambientes industriais interferéncias senoid#@is muito comuns (e.g., rede elétrica). Um

observador de perturbag¢des pode ser utilizado nastes, para rejeitar estas perturbagoes.

Considere um sistema, cujo modelo discreto equit@lé dado pds(2) =% = 108
z) z-0;

, Sujeito a perturbacdes

w na entrada, de freqiiéneigrad/s.T = 1seg.

a) (1,5 Apresente um fluxografo da compensacdo ddunbacdes senoidais por observador de
perturbacbed., € o parametro de projeto do observador de esgraoo el e Ly, S840 0s pardmetros
do observador de perturbagdes. Considere comodantta referéncia o sinale o sinaly a saida do
processo. Leve em conta uma realimentag@o de ssiaglekx e um fator de ajuste de ganhdis, para
que o sistema siga sem erros referéncias constantes

b) (1,5) Apresente a funcéo de transferé%% em fungéo dos parametros de projeto.
z

Obs.: Modelo de perturbagdo senoidal no espagstddas, periodo de amostragém
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3 QuestdoConsidere o seguinte sistema de controle disapette X e % sdo as variaveis de estado do processo.

2 y
Vl
Y 1
-1

—>»—=eo  Processo
A-l

——>» e  (Canal PI
N
——>» o Observador > y

K,

K

a) (1,0) Verifique se o sistema Y(z)/U(z) é contrabe observavel.
b) (1,0) Projete um observador de estados predit¢al d@rma que os polos do observador sejgm= 05.
c) (1,0) Projete um controlador por realimentacaosied®s com canal integral com todos os poélos e,z .=

d) (0,5) Acrescente um canal proporcional, para qumgéo de transferéncia completa seja de 22 ordem.
e) (0,5) Apresente a funcdo de transferéncia de niattteada completa Y (z)/R(z).

--- Resolucéo:

. . ., z-05 z-05 . .
a) A funcéo de transferéncia€ = . Como ndo ha cancelamento de poélos

72 -17z+ 072 (z-08)(z-09)
pelo zero do sistema este é completamente contta@aompletamente observavel.

b) Dinamica do observadgzt - @ +LH|= 2" -z+ 025

0o 1 0
x(k+1)—[_ 072 H}x(k){z}u LH :[:1

}[— 025 0,5]{‘ 023, o,5|1}
y(K) =[- 025 05]x(k) 2

- 025, 05,

z- 025, os,-1 |
=z°+2z(-029, + 05, -17)+ 0069, - 029, + 072
“025'2+o,72 z+0,5|2—17‘ (=029, ,—17)+ 0064, - 024,
=72-z+025

i
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% (k)
c) Considerando a realimentagéo negativa dos estadoentadosi(k) = —Kx(k) = —[ki k; kz]{xl(k)] .
X, (K)
Integral do errox; (k+1) = x; (k) + y(k) —r (k)
X (k+1 _ 1 H|x(Kk) . 0 u(k) - 1 ()
x(k+1) 0 ¢| x(k) r 0

Sistema aumentado:

v09=o H][XX'((I("))}

X, 1 -025 05 0 1

x [(k+D={0 0 1 |x(k)+|0u(k)-|0|r(K)
X, 0 -072 17 2 0

y(k)=[0 -025 05x(k)

z-1 025 -05
|2 -@p+TK|=| 0 z -1
2k, 2k, + 072 z-17+2k,
=2+ 2°(2k, — 27) + (242 + 2k, — 2k, + k) — 05k, —2k, — 072

(z-07)% = 2% - 212° + 147z - 0343

K=[k k k]=[0054 -0202 03

d) 0,7:1_%‘4 N=—""" N = 018

Y(2) _ 018(z-05)
U(z) (z-07)(z-07)

e
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