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Identificac&o e Estimacado de Sistemas Dinamicos: Aplicacdo em Robdtica Movel

Eduardo H. Kobaicy*, André R. Fioravanti

Resumo

Neste projeto, foram estudadas a identificagéo de sistemas dindmicos e a estimacéo de estados através de ferramentas
computacionais, a fim de implementar em uma plantaforma robdtica terrestre experimental. A aplicacdo das
ferramentas MATLAB System ldentification Toolbox (SIT) e CVX geraram resultados distintos do modelo matematico
linearizado. Testes foram executados para verificar qual dos métodos se aproxima melhor da plataforma experimental.
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Introducéo

O principal objetivo do trabalho foi o estudo de métodos
de estimagédo de estado dinamicos de um veiculo quando
este ndo pode ser totalmente observado. Um problema
correlato que também foi abordado € denominado por
identificacdo de sistemas e trata de estimar parametros
em sistemas dindmicos. Foram realizados testes com
dados coletados da plataforma experimental.

Resultados e Discusséo

Inicialmente, para identificagdo do sistema com a SIT, foi
utilizado o sistema descrito pelas equacdes em espacgo
de estado abaixo, que dependem da massa do veiculo
(m), das distancias dos eixos em relacdo ao centro de
gravidade (a e b), do momento de inércia (Jzz), da
velocidade longitudinal de referéncia (urf) € do
coeficiente de amortecimento da suspensao (Ca). Suas
variaveis dindmicas de estado séo a velocidade lateral (v)
e a velocidade angular (r) e sua entrada de controle é o
comando de dire¢&@o (dcma). As equagdes que descrevem
o comportamento dindmico do veiculo, simplificado para
um modelo tipo bicicleta e a representacdo gréfica do
sistema séo apresentadas na Fig. 1.
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Figura 1. Modelo tipo bicicleta [1].

As entradas do comando de diregdo utilizadas na
identificacdo foram do tipo up-chirp (por conta de seu
conteudo espectral e por serem aplicaveis na pratica,
diferentemente do impulso) e trem de pulsos com
amplitudes variadas, porém limitadas. Ao identificar o
sistema a partir da resposta do modelo ndo-linear de alta

fidelidade, realizou-se a simulacdo da resposta do
sistema identificado a uma determinada entrada, a fim de
comparacdo com o0s dados provenientes do modelo
linearizado e do modelo néo-linear. Esta comparacdo é
apresentada na Fig. 2.
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Figura 2. Comparacéo entre resposta dos sistemas.

Posteriormente foram realizados testes com a plataforma
Auto-VERDE, utilizando a entrada up-chirp no comando
de direcdo do veiculo e diferentes velocidades
longitudinais.

Figura 3. Veiculo Auto-VERDE.

Conclusdes
A execucdo deste trabalho mostrou que a presenca de
diferentes tipos de n&o-linearidades ndo previstas no
modelo do sistema e a presenca de ruido nos sinais
analisados na identificacdo modificam significativamente
a qualidade da estimacdo. Além disso, o modelo
linearizado pode ndo apresentar a melhor resposta para
algumas entradas pré-determinadas.
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