Disseny de reguladors

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

Generalment, no n’" hi prou amb modificar els parametres del
sistemal s haderedissenyar el sistema incorporant-hi un
compensador (regulador).

S esdisposa d’'un mode fiable del sistema es recomana
utilitzar tecniques analitiques temporals o frequiencials. Si, en
canvi, no es disposad’ un model fiable s’han d’ utilitzar
formules empiriques.
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Combinacions d’accions basiques de control

rt) + et m(t)
— )— GC —
m(t) = Kp* e(t) -P:. proporcional
m(t) = Kp*e(t) + %é‘)e(t)dt - PI: proporcional - integral y(t)
L 0

m(t) = Kp* e(t) + KpTa 2

- PD: proporcional - derivativo

m(t) = Kp* e(t)+K—(‘)?(t)dt+KpTd (t)

- PID: proporciona - integral - derivativo
Ge(s) = Kp
K 1+ T7i
Gc(s) = Kp + _p = KPM
Tis Tis
Ge(s) = Kp + KpTds = Kp(1+ Tds)

K 1
Ge(s) = Kp + 2P KpTds = Kp(1+— + Tds)
Tis Tis
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Combinacions d’accions basiques de control

Pl
L’ accio integral B / 5

acumulal’ error

&(f) m(t)

PD
L’ acci6 derivativa / / P

té un caracter
anticipatiu e(t) m(t)
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Metode temporal: Ge(s) = Kp

1- Determinar laregio del plas que compleix les especificacions temporals
SP,Tstp, ..

2- Determinar €l valor de Kp que situa €ls pols en laregié desitjada.

3- Comprovar si compleix les especificacions.

Exemple:
R(S) + 100 C(s)
—> —> Kp P e >
) 5(0.1s+1)
S.P.» 5%

Especificacions —> e, £ 20%
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Metode temporal: Ge(s) = Kp(1+Tds)

| dentica tecnica que per a controlador P pero es poden fixar €ls pols
dominants. A continuacid, comprovar s son realment dominantsi s
es compleixen les especificacions.

Ge(s)G(s) = Kp(L+ T,s) 100 S.P.» 5%

- s(1+01s) Ts £ 057
q(s) = 01s® + (1+1007,Kp)s + 100Kp

q,(s)=(s+7+7j)(s+7- 7))
Igualando la ecuacion caracteristica deseaday la que tenemos

T, = 0.04
Kp = 0.098
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Meétodo temporal: Ge(s) = Kp(1+ 1/Tis)

| dentica tecnica que per a controlador PD pero en aguest cas particular s’ ha
d’introduir un tercer pol, jaque |’ equacio del sistemaésd’ ordre 3.

1 100
Ge(s)G(s) =Kp(1+ T s +
0) = KplL+ T+ )0
% S.P.» 3%
q(s)=s>+s° +100K s +1007p To £ 4

q,(s) = (s* + 25 +2)(s +b)
Igualando la ecuacion caracteristica deseada y la que tenemos

7. =18/16
Kp =0.018
b=8
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Metode temporal: Ge(s) = PID

| dentica tecnica que per al controlador Pl pero en agquest cas particular es pot
decidir laposicio del pol extra.

© S.P.» 5%
g(s) =s° +s°(10+1000K T,) +1000K s +1000—= Ts£4]7
pd p T

1

q,(s)=(s+7+7j)(s+7- 7j)(s+30)
Igualando la ecuacion caracteristica deseada y la que tenemos
T, =798/ 4900

Kp =0.798
T, =798/ 4900
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Metode frequiencial: Ge(s) = PID

R(S) + 100 C(s)

Exemple: "~ ,( ), Kp ] oo .

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

En primer lloc s hade calcular el modul i lafase del
sistemaper w = w...

100

A1+ 01°

»100  q(jw.)=-90 - tg*(01) » -95

G(jw,)
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Metode frequiencial: Ge(s) = PID

q.=-180 + MF- q(jw,)»-2T

| els parametres del PID s obtenen amb:

Tow, - —— =tg(q,) =tg(- 21) =04
v,
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Metode frequiencial: Ge(s) = PID

Si es selecciona un controlador Pl (T=0.0), aleshores T,=2.5 seg
Si es selecciona un controlador PID s hadefixar larelacio
T,/T,4. Per unarelacio T,/T ~=4:

1
T - ——=t(-2)=04 —» yT,0.75seg
41,

En resum, elsvaorsdel PID seran:

Kp =0.0093
T, =3sg
T4=0.75 seg
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