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1 Modelo proposto pelo Eder
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Seja u = a entrada do sistema (tensoes nos motores) e r =

vetor de estados onde:

x = posicao linear eixo x referencial inercial, fixo ao campo
y = posicao linear eixo y referencial inercial, fixo ao campo
6 = posicao angular, angulo que o eixo x’ do referencial movel, fixo ao robo,
faz com o eixo x do referencial inercial
& = derivada temporal de x
y = derivada temporal de y
6 = derivada temporal de theta

Os parametros a serem utilizados serao:

J = Inercia rotacional do eixo do motor
B = coeficiente de atrito viscoso do eixo do motor
R, = Resisténcia de armadura do motor
k1 = coeficiente de transmissao reversa do motor(V /rad/s)(velocidade - f.c.e.m)
ko = coeficiente de transmissao direta do motor (N/m/A)(Corrente-torque)
R = raio do corpo do robo
r = raio da roda do robo
a = angulo entre as rodas dianteiras e o eixo y’ do referencial movel fixo ao
robo



£ = angulo entre as rodas traseiras e o eixo y’ do referencial movel fixo ao
robo

m = massa do robo
I, = Momento de inercia do robo em torno do eixo z do referencia fixo

A fim de facilitar a escrita, chamaremos:
a,=a+0
Oy, = — 0
Bp =0+40
P =p—10

E

sume,;2 = (cos(ap))® + (cos am);2 + (cos(f3p)

( )? + (cos(Bim))?
SUlyg, = sin(2(ay,)) — sin(2(y,)) + sin(2(8,)) — sin(2

n(2(4m))

SUMps = €OS(0yy) — cos(ayy,) — cos(/3p) + COS(ﬂm)_
sumn2 = (sin(ay))? + (sin(awm))? + (sin(3,))* + (sin(Gn))?
sumg;, = sin(ay,) + sin(ay,) — sin(f,) — sin(Bm)

Dessa forma temos que as Equacoes que descrevem o sistema sao:

. m+ (J/1?)sumeoss  (J/(2r%))sumasin,  (JR/T?)SUMcos
D = | (J/(2r?))sumasin  m + (J/7?)sumgm, (JR/T?)sumsgy,
(JR/71%)sumicos (JR/r*)sumgp, I+ 4(JR/r?)

Xegn = (k:p/?“)(u(l) cos(ay,) —u(2) (;os(ozm) —u(3) cos(3,) —|—y(4) cos(fm)) —
(Bpi: + Jy0)sumeos, /7% — (Byy — Ji)sumagin /(2r*) — (BpRO)sumeos /12

Veqn = (kp/r)(u(l) sin(ay,) + u(2) sin(am) —u(3) sin(B,) — y(4) sin(f,,)) —
(Bpi + Jyb)sumagin /(2r?) — (Bpy — Ji0)sumsgin, /7° — (B,RO)sumg, /r?

Ocgn = (kp/r)(u(l) + u(2) — u(3) — u(4)) — (Bpt + Jyé)SumwsR/T2 —
(Bpy — Jib)sumgi, R/r* — (4B, R*0)sum, /r?

Sendo A a matriz tal que:

. Legn
DA = Yeqn
eeqn

Finalmente teremos:
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