VARIACAO DA FREQUENCIA DE ACTUALIZACAO DO CONTROLADOR DE 12 NIVEL

Este ficheiro compara os resultados com e sem controlador local (Pl de compensagdo da posi¢ao dos servomotores).
Além disso compara os resultados quando variando a frequéncia de actualizacdo dos diferentes controladores
(primeiro nivel VS controlo local). Como o controlador local deve estar a operar a maxima frequéncia (50Hz), apenas
podemos reduzir a frequéncia de actualizagdo do controlador de primeiro nivel.

Eis as experiéncias executadas:

® Sem controlo local, com controlador de 12 nivel operando a frequéncia maxima;

® Sem controlo local, com controlador de 12 nivel operando a % da frequéncia maxima;

® Com controlo local (a frequéncia maxima), com controlador de 12 nivel operando a frequéncia maxima;

® Com controlo local (a frequéncia maxima), com controlador de 12 nivel operando a % da frequéncia maxima;
Com as seguintes comparagodes:

® Sem controlo local: controlador de 12 nivel operando a frequéncia maxima VS % da frequéncia maxima;

® Com controlo local: controlador de 12 nivel operando a frequéncia maxima VS % da frequéncia maxima;

® Controlo de 12 nivel a frequéncia maxima: Sem controlo local VS com controlo local;

® Controlo de 12 nivel a % da frequéncia maxima: Sem controlo local VS com controlo local;

Este documento tem como intencdo estudar a vantagem da variacdo da frequéncia de actualizacdo do controlador
de 12 nivel, bem como da utilidade da utilizagao do controlo local em conjungao com o de 12 nivel.



Estudo da Resposta do Controlador com e sem Controlo Local (F.on=mdx)

#tvoltas=10,

[KI; KP, Kjacobiano]z(xrxr30)

Trajectoria Rectangular: CoPref=(-25,-35,10)0 (-25,35,10)0] (25,35,10)0] (25,-35,10)

Periodo das trajectdrias polinomiais=4s,

Sem Controlo Local: [K;,Kp,Kjacobiano]=(0,0,30)
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Trajectdria Rectangular: CoPref=(-25,-35,10)0] (-25,35,10)[1 (25,35,10)0] (25,-35,10)

Periodo das trajectdrias polinomiais=4s,  #voltas=10,

CoP y

[KI; KP/ KjaCObIanO]z(XIXISO)

Sem Controlo Local: [K;,Kp,Kjacobiano]=(0,0,50) Com Controlo Local: [Ki,Kp,Kacobiano]=(5,20,50)
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Estudo da Resposta do Controlador com e sem Controlo Local (Fconr= % Fuax)

Trajectoria Rectangular: CoPref=(-25,-35,10)0 (-25,35,10)0] (25,35,10)0] (25,-35,10)
#VOItas=10, [KI,KP,Kjacobiano]z(XrXrloo)

Periodo das trajectdrias polinomiais=4s,

Com Controlo Local: [Ki,Kp,Kiacobiano]=(5,20,100)

Sem Controlo Local: [Ki,Kp,Kjacobiano] =(0,0,100)
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Trajectdria Rectangular: CoPref=(-25,-35,10)0] (-25,35,10)[1 (25,35,10)0] (25,-35,10)
#voltas=10, [K|,KP,Kjacobiano]z(X/Xrlso)

Periodo das trajectdrias polinomiais=4s,

Com Controlo Local: [Ki,Kp,Kiacobiano]=(5,20,150)

Sem Controlo Local: [Ki,Kp,Kjacobiano]=(0,0,150)
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Estudo da Resposta do Controlador com Fconr=Fuax VS Fconr="%Fuax (sem controlo local)

[K|I KP, Kjacobiano] =(0,0,X)

Trajectoria Rectangular: CoPref=(-25,-35,10)0 (-25,35,10)0] (25,35,10)0] (25,-35,10)

Periodo das trajectdrias polinomiais=4s,

= FMAX (Kjacobiano=30)
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Trajectdria Rectangular: CoPref=(-25,-35,10)0] (-25,35,10)[1 (25,35,10)0] (25,-35,10)
[KI;KP/Kjacobiano]z(O;O;X)

Periodo das trajectdrias polinomiais=4s,
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Feont = Fumax (Kjacobiano=50)
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#tvoltas=10,
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Feont = % Fuax (Kjacobiano=150)
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Estudo da Resposta do Controlador com Fconr=Fax VS Fconr="%Fuax (com controlo local)

[KI: KP, KjaCObianO]z(SIZOIX)

Trajectoria Rectangular: CoPref=(-25,-35,10)0 (-25,35,10)0] (25,35,10)0] (25,-35,10)

Periodo das trajectdrias polinomiais=4s,

Feont = Fuax (Kjacobiano=30)

T T T T

Salll

-100

*

*

*

Trajectoria medida do CoP
Trajectaria prevista do CoP
Cinematica directa do joelho
Cinematica directa da anca

#tvoltas=10,

Feont = % Fuax (Kjacobiano=100)
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Trajectdria Rectangular: CoPref=(-25,-35,10)0] (-25,35,10)[1 (25,35,10)0] (25,-35,10)
Periodo das trajectérias polinomiais=4s,  #voltas=10, [Kj,Kp,Kjacobianol=(5,20,x)

Feont = Fuax (Kjacobiano=50) Feont = %4 Fuax (Kjacobiano=150)
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