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Objetivos

Este projeto visa estudar a realimentagdo de
pressdo no controle de servovalvulas
hidraulicas, proporcionais de vazado, analisar
sua eficiéncia e comparar com a realimentagéo
de forca. Mais especificamente: implementar
técnicas de controle de pressao em ambiente
de simulagédo e analisar seu desempenho no
controle da forga hidraulica.

Métodos e Procedimentos

Foram realizadas pesquisas bibliograficas a
respeito da realimentacado de presséo, forga e
realimentagao hibrida em atuadores
hidrdulicos, com o objetivo de analisar
resultados anteriores e estratégias a serem
seguidas. Concluiu-se que inicialmente seria
melhor um controle em cascata com PID. A
partir disso foi realizado o estudo da
realimentagdo de pressao, forga e hibrido, em
simulagbes computacionais utilizando o
software Matlab. Outras de estratégias de
controle que pudessem aumentar a eficiéncia
do sistema, por exemplo controle feedfoward.
Apos a analise da eficiéncia dos resultados
obtidos, seria decidido se uma nova estratégia
deveria ser estudada ou se iria para
experimentacdo na bancada IC2D, e no
segundo caso seria analisado o desempenho
do sistema.

Resultados

Os resultados obtidos em simulagao
computacional para o controle de pressao e
hibrido se mostraram satisfatérios de acordo
com critérios de eficiéncia de controle, os
utilizados foram principalmente tempo de
transitério, que em ambos os casos foi
considerado rapido, e overshoot que néo
atingiu valores elevados. Com os resultados
positivos foi realizado o teste de realimentacao
de pressao na bancada, cujos resultados estédo
mostrados abaixo.
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Figura 1: Resultados de simulacdo do controlador

hibrido de forga e presséao.

gica da USP & 382

=_-_ SB Servign de Bibliobeca
b | Prof. Dr. Sérgio Rodrigues Fontes


15430791
Novo carimbo


32

DSIICUSP

40 A

30 -
20

10

0-

_10 1

T
25 50 7.5

—— Experimental
——- Referéncia

Load pressure [bar]

100 125 150 175 200
Time [s]

Figura 2: Resultados obtidos com a simulag¢édo na
bancada.

Conclusoes

Baseado nos resultados obtidos, pode-se
afirmar que a realimentagao de pressao obteve
resultados satisfatérios, tanto em simulagao,
quanto em experimentagdo, e que é possivel
sua aplicagdo em servovalvulas proporcionais
de vazdo, embora apresente algumas
caracteristicas indesejaveis, quando se fala de
eficiéncia de controle, tal qual o overshoot e o
tempo de transitorio que poderia ser menor,
entretanto estas caracteristicas ainda estéo
dentro de um critério aceitavel de eficiéncia,
podendo ser amenizadas com estratégias de
controle especificas. Os resultados
computacionais para o controle hibrido de
pressdo e forca se mostraram também
satisfatorios, com boa possibilidade de
apresentar bom desempenho experimental.
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