Departamento de Electronica Industrial da EEUM
Disciplina: CONTROLO AUTOMATICO 11
Cursos em que é ministrada: ENG. ELECTRONICA INDUSTRIAL E COMPUTADORES

Aula TP =Sistema dindmico com 3 polos, varias componentes da resposta, aproximacdo a um
sistema de 22 ordem, estabilidade:

rob6 industrial elevador de carga

Os robos industriais sdo usados em varias aplicacdes. A figura seguinte ilustra um robd que é usado
para retirar sacos de sal de 20 Kg que estdo empilhados sobre uma palete. Na extremidado do braco do
robd existe um “garra”que funciona através de vacuo. Esta é usada para icar 0s sacos antes de 0s mover
para uma posi¢éo final.

Fig. 1: Rob0 a vacuo que ica dois sacos de sal em
cada operagdo de transporte. Este é usado para
mover sacos de sal de uma posi¢do para outra.

Pretende-se que este robd seja capaz de mover
12 sacos por minuto.

A funcdo de transferéncia (em malha aberta) que relaciona a velocidade de giro em torno do eixo,
ay(t), com a tensdo que é aplicada ao controlador, Vi(t), é dada por:

W, (s) K, @

Gl =3, () = (5+10)(s7 + 45 +10)

onde
W((s) é a transformada de Laplace da velocidade de giro em torno do eixo, i.e. £L{ay(t)},
Vi(s) é a transformada de Laplace da tens&o que € aplicada ao controlador do robd, i.e. £{Vi(t)}.

Responda as seguintes questdes:

1- Qual deve ser o valor de Ky para que o robd, em regime estacionario, mova 0s sacos ao ritmo
de 12 sacos/minuto quando a tensdo aplicada ao controlador do robd tem um valor de 1 Volt?

2- Usando a fungdo step do matlab simule a evolucdo temporal da velocidade de giro quando a
tensdo aplicada ao controlador € um degrau de amplitudel Volt? Assuma que o robd esta

inicialmente parado. Desenhe graficamente ayg(t).

3- Para o valor de K, determinado na alinea 1 calcule analiticamente a evolugdo temporal da

velocidade de giro, a)g(t), quando a tensdo aplicada ao controlador é um degrau de amplitude
1 Volt. O sistema é estavel?

E.Bicho, 21/03/06




Discrimine, indicando, qual é a resposta forcada, resposta natural, resposta em regime
transiente e resposta em regime permanente deste sistema.

A partir do gréfico da alinea 2 determine sobre-elongacdo percentual (PO%), o tempo de
estabelecimento a menos de 2% (ts2,), 0 tempo de pico (t,) da velocidade de giro.

E possivel aproximar a funcio de transferéncia dada por (1) a um sistema de 22 ordem ? Qual
é a funcdo de transferéncia de 22 ordem que pode ser uma aproximacgao?

Suponha que devido a uma variagdo interna dos parametros do rob6 a funcéo de transferéncia
passou a ser:

Grobo (S) =

W, (s) B K, )
V.(s) (s+10)(s? —4s+10) @

Diga o que é que variagédo interna dos parametros do robd implicou concretamente na funcéo
de transferéncia do sistema?

Qual deve ser agora o valor de K, para que o robd, em regime estacionario, continue a mover
0s sacos ao ritmo de 12 sacos/minuto quando a tenséo aplicada ao controlador do robd tem um
valor de 1 Volt?

Para o valor de K, determinado na alinea anterior calcule a nova evolucdo temporal da

velocidade de giro, ay(t), quando a tenséo aplicada ao controlador é um degrau de amplitude
1 Volt.

10- O sistema é estavel? Como se deve interpretar o resultado da alinea 8?
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