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INTRODUCAO: o presente trabalho apresenta a simulagdo computacional de um sistema
dindmico do tipo massa-mola-amortecedor em malha fechada. O objetivo ¢ apresentar os
resultados obtidos nas simulagcdes computacionais com diferentes regulagens de ganhos do
controlador. O estudo do comportamento dinamico de um sistema massa-mola-amortecedor ¢
muito importante para aplicagdes em suspensdes de veiculos, isolamento de vibragdes e em
geral no projeto e controle de méaquinas inteligentes. MATERIAL E METODOS: Nas
simulacdes computacionais utiliza-se o software Matlab/Simulink, que ¢ um sistema
interativo onde os dados sdo fornecidos em forma matricial; permite a resolucdo de muitos
problemas numéricos em um tempo reduzido, fato que o torna acessivel e poderoso. Para fins
de analise, foram utilizados pardmetros com valores proximos aos reais de um sistema
massa-mola-amortecedor, tais como a constante da mola (k), a constante de amortecimento
(c), o valor da massa (m) e da for¢a atuante do sistema (Fu). Os valores
proporcional-derivativos (PD) do sistema de malha fechada foram definidos de forma
empirica, testando os valores nas simulagdes e escolhendo os mais apropriados. O controlador
PD ¢ uma parcela do ganho proporcional somado ao ganho derivativo. A parcela proporcional
¢ uma constante que multiplica o erro do sistema, enquanto a parcela derivativa consiste em
uma constante multiplicando a derivada do erro do sistema. RESULTADOS: Como resultados
obtidos, tém-se o projeto de um controlador linear classico e a comparacao das respostas de
um sistema massa-mola-amortecedor com controlador em malha fechada para diferentes
regulagens dos ganhos do controlador. Como nesse sistema a amplitude apresenta grande
oscilagdo, a parcela derivativa do controlador ¢ a mais eficiente e rapida na hora de equilibrar
o mesmo. CONCLUSOES: Este trabalho é parte de uma pesquisa sobre o projeto e a analise
de controladores de sistemas dindmicos. O sistema de controle PD aplicado no sistema aqui
discutido ¢ relativamente simples e muito utilizado pela industria, porém nao ¢ muito preciso.
Para uma proxima ocasido, a complexidade do sistema serd aumentada com a insercdo de
estratégias de controle mais refinadas, tal como o controle 6timo. Apoio: CNPq
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