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RESUMO

O presente texto apresenta normas a serem seguidas por alunos da€HErggenharia Mecatronica da
Universidade de Brasilia para redacéo de relatério na disciplina Prage@rabluagéo 2. Tais normas
foram aprovadas pela Comisséo de Graduacéao do Curso de Erigévibaatronica em julho/2005. Séo
apresentadas instrucdes detalhadas para a formatac&o do traballhmesdie suas partes principais.

ABSTRACT

The same as above, in english.
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1 INTRODUCAO

Este capitulo apresenta a principal motivac¢éo do tra-
balho de graduacdo. Os objetivos sdo claramente
apresentados, visando assim satisfazer um conjunto
de caracteristicas prescritas para este trabalho. Por
fim, o manuscrito é apresentado. (Este resumo é op-
cional)

1.1 CONTEXTUALIZACAO

Em geral, na introdugéo que é feita a contextualizagdo do trabalho. tAspeportantes tais como
motivacdo e relevancia do tema escolhido devem ficar claros.
1.2 DEFINICAO DO PROBLEMA

Aqui o problema é definido.

1.3 OBJETIVOS DO PROJETO

Nesta secao, deve-se deixar claro quais sao os objetivos do projeto.

1.4 APRESENTACAO DO MANUSCRITO

No capitulo 2 é feita uma reviséo bibliografica sobre o tema de estudo. Endaegeapitulo 3 des-

creve a metodologia empregada no desenvolvimento do projeto. Resulkpeosnentais sdo discutidos
no capitulo 4, seguido das conclusfes no capitulo 5. Os anexos contémalmataplementar.



2 REVISAO BIBLIOGRAFICA

Resumo opcional.

2.1 INTRODUCAO

Nem todos os trabalhos de graduacao tém um capitulo especifico paém tebliografica. De fato,
um capitulo especifico para revisao bibliogréafica se aplica para traleathgee o a teoria empregada néao
€ coberta por disciplinas do curso. Caso contrario, uma breve revosi@&ospr feita no capitulo 1.

Nao esquecer de fazer citacdes a bibliografia. No latex, somente séddss® bibliografia aqueles
trabalhos que foram citados [1]. Ou vocé pode citar assim [1, 2], smd=acitacdes multiplas. Entretanto,
citacdes ndo séo de exclusividade deste capitulo. Em outros capitulp@esitevem ser feitas quando for
pertinente.

Na secdo a seguir, € mostrado um exemplo com figuras.

2.2 TECNICAS DE ACIONAMENTOS DE MOTORES DE CORRENTE CONTINUA

Um dos elementos mais importantes na malha de controle é o atuador. Como moatfago 2.1,
este elemento € o elo de conexdo entre a saida do controlador e a enfpadieedso. No caso especifico
deste tratablho, o processo € um motor de corrente continua.

Deve ser observado aque toda figura deve ser referenciada no Aefitura deve estar posicionada
no comeco ou no final da pagina, e sempre na mesma pagina da primeira citagé@aginas seguintes.
Nunca colocar a figura em paginas anteriores a da primeira citacdo shldeanultiplos graficos em uma
mesma figura, pode-se usar o pacibf i gur e, como mostrado no paragrafo seguinte.

A Figura 2.2 apresenta alguns dos mais usados estagios de poténciandel@as lineares. Dentre
eles, o mais simples é o estagio classe B (Fig. 2.2(a)). Neste estagio, apath@stransistores conduz por
vez. Entretanto, este circuito apresenta forte ndo-linearidade devindraervalo de tensbes em que
nenhum dos transistores opera em modo ativo. As solucdes existergessgaminimizar este problema
consistem em fazer com que ambos os transistores conduzam sempires é&tgmplos sédo mostrados nas
Figs. 2.2(b-c). Apesar de ainda apresentarem ndo-linearidadeaecaracteristica dependente da carga,
estes problemas praticamente desaparecem se as etapas de potéamaestivuma malha fechada com
alto ganho.
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Figura 2.1: O atuador na malha de controle

(c) Classe AB com multiplicador dég g

Figura 2.2: Estagios de poténcia comumente usados em atuadores lineares



3 DESENVOLVIMENTO

Resumo opcional.

3.1 INTRODUCAO

Na introducado devera ser feita uma descricdo geral da metodologiaicagfiida para o desenvolvi-
mento. A seguir, é feita a descicéo do sistema desenvolvido.

Deve-se ressaltar que equacdes fazem parte do texto, devenlerrpoatuacdo apropriada e ser
numerada. Alguns exemplos sdo mostrados na se¢éo 3.3.

3.2 ARQUITETURA GERAL
3.3 CLASSIFICADOR ESTATISTICO DE PADROES

O classificador automatico de padrfes utiliza o principio da menor distancieooespo de associ-
acdo de dados. Assim, send@ vetor de caracteristicas extraidas de uma imag&m sua matriz de
covariancias respectiva, utiliza-se

di = (x —pi)" (Px + Ppi)_l(x — Pi) (3.1)

como métrica para a distancia estatisticacdeum padréo de caracteristigase matriz de covariancias
P,,. Estamétrica € conhecida também pela denominagéo “distancia de Mahdlafalésancia definida
pela Eq. (3.1) segue distribuicdd, em quen é a dimens&o da base do vetor Assim sendo, no caso
especifico de = 3, 0 padréo associado ao vetog dito casado com o padri@ com5% de margem de
erro se

d; <7,815. (3.2)

A seguir € mostrado como o modelo Latex apresenta os comaselctson\subsection &subsubsection.
Por questéo de estilo, o texto deve ser organizado de modo a se evital®\gsbsubsection.

3.4 SECAO

Meu texto da secao.

3.4.1 Sub-secao

Meu texto da sub-secéo.



3.4.1.1 Sub-sub-sec¢do

Meu texto da sub-sub-secéo.

Se necessario, use notas de rodapé

1Essa é uma nota de rodapé.



4 RESULTADOS EXPERIMENTAIS

Resumo opcional.

4.1 INTRODUCAO

Na introducao devera ser feita uma descricéo geral dos experimealiaades.

Para cada experimentacao apresentada, descrever as condie&psriteentacdo (e.g., instrumentos,
ligacOes especificas, configuracdes dos programas), os resutditins na forma de tabelas, curvas ou
graficos. Por fim, tdo importante quando ter os resultados é a analisefgmelskes. Quando os resultados
obtidos ndo forem como esperados, procurar justificar e/ou propaagitena teoria de forma a justifica-

los.

4.2 AVALIACAO DO ALGORITMO DE RESOLUCAO DA EQUAGCAO ALGEBRICA
DE RICCATI

O algoritmo proposto para solucdo da equacao algébrica de Riccataf@divem diferentes maqui-
nas. Os tempos de execucéo sdo mostrados na Tabela 4.1. Nesta tatdgtajtosos propostos receberam
a denominacd@’'H para Chandrasekhar@H + LY AP para Chandrasekhar com Lyapunov. As imple-
mentacdes foram feitas em linguagsanipt MATLAB.

Observa-se que o algoritn@@H + LY AP apresenta tempos de execucao superiores com relagéo ao
algoritmoC H. Entretanto, era esperado que o algoritthid fosse mais rapido. Este resultado se justifica
pelo fato de o algoritmd’H fazer uso de fungc8es embutidas do MATLAB. J& o aloritthd + LY AP
faz uso também de funcdssript externas, aumentando bastante seu tempo computacional.

Tabela 4.1: Tempos de execu¢do em segundos para diferentes maquinas

Algoritmo Laptop Desktop Desktop Laptop
1.8 GHz | Pl 850 MHz | MMX 233 | 600 MHz

Matlab ARE | 649,96 1.857,5 7.450,5 9.063,9
CH 259,44 606,4 2.436,5 2.588,5
CH+ LYAP | 357,86 952,9 3.689,2 3.875,0




5 CONCLUSOES

Este capitulo é em geral formado por: um breve resumo do que foiempael®, conclusdes mais
pertinentes e propostas de trabalhos futuros.
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