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Objetivos
Este projeto visa estudar a realimentação de
pressão no controle de servoválvulas
hidráulicas, proporcionais de vazão, analisar
sua eficiência e comparar com a realimentação
de força. Mais especificamente: implementar
técnicas de controle de pressão em ambiente
de simulação e analisar seu desempenho no
controle da força hidráulica.

Métodos e Procedimentos

Foram realizadas pesquisas bibliográficas a
respeito da realimentação de pressão, força e
realimentação híbrida em atuadores
hidráulicos, 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
realimentação de pressão, força e híbrido, em
simulações computacionais utilizando o
software Matlab. Outras de estratégias de
controle que pudessem aumentar a eficiência
do sistema, por exemplo controle feedfoward.
Após a análise da eficiência dos resultados
obtidos, seria decidido se uma nova estratégia
deveria ser estudada ou se iria para
experimentação na bancada IC2D, e no
segundo caso seria analisado o desempenho
do sistema.

Resultados

Os resultados obtidos em simulação
computacional para o controle de pressão e
híbrido se mostraram satisfatórios de acordo
com critérios de eficiência de controle, os
utilizados foram principalmente tempo de
transitório, que em ambos os casos foi
considerado rápido, e overshoot que não
atingiu valores elevados. Com os resultados
positivos foi realizado o teste de realimentação
de pressão na bancada, cujos resultados estão
mostrados abaixo.

Figura 1: Resultados de simulação do controlador
híbrido de força e pressão.
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Figura 2: Resultados obtidos com a simulação na
bancada.

Conclusões
Baseado nos resultados obtidos, pode-se
afirmar que a realimentação de pressão obteve
resultados satisfatórios, tanto em simulação,
quanto em experimentação, e que é possível
sua aplicação em servoválvulas proporcionais
de vazão, embora apresente algumas
características indesejáveis, quando se fala de
eficiência de controle, tal qual o overshoot e o
tempo de transitório que poderia ser menor,
entretanto estas características ainda estão
dentro de um critério aceitável de eficiência,
podendo ser amenizadas com estratégias de
controle específicas. Os resultados
computacionais para o controle híbrido de
pressão e força se mostraram também
satisfatórios, com boa possibilidade de
apresentar bom desempenho experimental.
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