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En un sistema realimentat, normalment es desitja ajustar
el seu funcionament d’acord amb unes acceptables especificacions.

Generalment, no n’hi prou amb modificar els paràmetres del
sistema i s’ha de redissenyar el sistema incorporant-hi un
compensador (regulador).

Si es disposa d’un model fiable del sistema es recomana 
utilitzar tècniques analítiques temporals o freqüencials. Si, en
canvi, no es disposa d’un model fiable s’han d’utilitzar
fórmules empíriques.

Disseny de reguladors



introducción - ra_pid.ppt 21/05/02 2

Combinacions d’accions bàsiques de control
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Combinacions d’accions bàsiques de control
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Mètode temporal: Gc(s) = Kp

1- Determinar la regió del pla s que compleix les especificacions temporals
    S.P., Ts, tp, ...
2- Determinar el valor de Kp que situa els pols en la regió desitjada.
3- Comprovar si compleix les especificacions.
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Mètode temporal: Gc(s) = Kp(1+Tds)

Idèntica tècnica que per al controlador P però es poden fixar els pols
dominants. A continuació, comprovar si són realment dominants i si
es compleixen les especificacions.
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igualando la ecuacion caracteristica deseada y la que tenemos
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Método temporal: Gc(s) = Kp(1+ 1/Tis)

Idèntica tècnica que per al controlador PD però en aquest cas particular s’ha
d’introduir un tercer pol, ja que l’equació del sistema és d’ordre 3.
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igualando la ecuacion caracteristica deseada y la que tenemos
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Mètode temporal: Gc(s) = PID

Idèntica tècnica que per al controlador PI però en aquest cas particular es pot
decidir la posició del pol extra.
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igualando la ecuacion caracteristica deseada y la que tenemos
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Mètode freqüencial: Gc(s) = PID

C(s)R(s) +

-
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Exemple:

Es desitja aconseguir un marge de fase de 63 graus (Pm=MF) i
una banda passant de 1 rad/seg  (wc = 1).

En primer lloc s’ha de calcular el mòdul i la fase del 
sistema per w = wc. 
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Mètode freqüencial: Gc(s) = PID

θ θc cMF jw= − + − ≈ −180 21o o( )

i els paràmetres del PID s’obtenen amb:
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Mètode freqüencial: Gc(s) = PID

Si es selecciona un controlador PI (Td=0.0), aleshores Ti=2.5 seg
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Si es selecciona un controlador PID s’ha de fixar la relació
Ti/Td. Per una relació Ti/Td=4:

y Td=0.75 seg

En resum, els valors del PID seran:

      Kp = 0.0093
      Ti  = 3 seg
      Td = 0.75 seg


