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Disefio de compensadores PID continuos ajustables con A.O.V.

.. QProveer estabilidad
Objetivos | Qcancelar el error al escalén en S.S.
UAumentar la velocidad de respuesta

Forma Canodnica basada en la respuesta temporal: Vo (1) =K, v, (1) +K, ,J'Vl (t)-dt + kg %
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Forma Canédnica basada en la respuesta frecuencial:
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Garantizar estabilidad
para el peor caso!
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Diseiio de compensadores PID continuos con A.O.V.

Ejemplo: Modelizacion de un caso de control de planta

Gr(S)

—O
) Va Vo
Vyq I

Gp(s) —0 v, Consideraciones:

Zin2 oo (EE.=1)

Zo=0 (transf. avance red de
realimentacion despreciable)

Vo Vo
Diagrama ®—>®—>|
de Bloques
| Zl//ZZ//Zs

L2
Como hubiera resuelto el problema
sin hacer uso del método general I ZAllZ511Z3
(cuadripolos) ? Cémo hubiera I 73

resultado H ?

Diseiio de Compensadores Continuos con AOV % = 4T




UNIVERSIDAD NACIONAL DE MAR DEL PLATA
FACULTAD DE INGENIERIA

Diseiio de compensadores PID continuos con A.O.V.

Criterio de optimizacion por modulo Suposiciones:
Gr(s) '
Vi Ko 1 oo 1 Vo URealimentacion unitaria H=1
o— Ge(s) = st s E "M(1+sT0) QDiferente clase de fenémenos fisicos
T """" QT >>T,>>..T,
UPlanta s6lo polos

Objetivo: Extender la planicidad de la respuesta en frecuencia en el mayor intervalo posible de @

Ke-@+s-T)-(1+s-T,)

Formato gral. del compensador: G (s)=

S
Condicidn de cancelacion: T,=T AT, =T,
n
Formato de planta: G, (s)=— Ke > Ke donde: o =>T,
MTassT) @59 =
i=1
Con la cancelacion efectuada la G. -G, (s) ~ Ke - Kp
ganancia de avance resulta: c’'¥p s-(1+s- G*) Sistema resultante
Vi ke K ‘Vo
o R V0 S (1+si;*) >
siendo: o :ZTi yy
i=3
o—»@—» G
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Vi Kc Kp Vo kc ) Kp

Diseiio de compensadores PID continuos con A.O.V.

A S wsor)| 77 Tic(8) =

Sistema resultante
calculando el modulo de la T :

T (ke -Kp +s+58%-0)

siendo:

o = Zn:Ti
i=3

‘TLC (w)‘ - 2 2. 2 > « 4 <2
Jke Ko=) +0" (k. -K,)? + 0 (1-2-k. Ky -07)+ 00 o
Notar que: 1
QAsintota de [T, ¢| de -40dB/dec Obteniéndose: k. =
Q|T,c|~1 en baja frecuencia < 2.K.. O'*
QCancelacion posible de dependencia con ®? | P
1 |GH|
N\
conlocual: |T,.(S)~ o
LC * *
(l+2-0 -s+2.-0°-5%) \1octava Mg >45
) - ™

1
2.0 -s-(1+0 -9)

y ademas: G.H(s)=
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Diseiio de compensadores PID continuos con A.0.V.

c\,/i_, o Ko \(/g) T (s)~ 1 K — 1 *Siengo-l:_
2 S (1+s.5%) LC (1—|—2'6*-S+2'O'*2°32) C Z'KP'G* o = :

Sistema resultante

Respuesta al escaléon normalizada:  V,(t) =u(t) =V, (t) x1-e "> -(COSZL +sin ZL)
o o

MNormalized response
1.4 ; :

1 1 | I i |
(o] 2 4 =] 8 10 12 14 16 18 20
t/sigma
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Diseiio de compensadores PID continuos con A.O.V.
Caso de una planta integradora:

Notar que para obtener estabilidad

_ PR Vo se debe disponer libremente de un
Vi Ge(s) — Ke J 1 o N cero!
o— S s (s 1) T

P e el

Objetivo: Extender la planicidad de la respuesta en frecuencia en el mayor intervalo posible de @

Ke-(@+s-T,)-(1+s-T,))

A

Formato gral. del compensador: G (S) =

S
Condicion de cancelacion: T,=T,
K K n
Formato de planta: Gp(s)=—— R i donde: o = ZTi
S * (1+ S * O-) i=1
s-[[@+s-T;)
i=1
Con la cancelacion efectuadala |5 . (s) ~ Ko - Kp-(+5-T,) Sistema resultante
ganancia de avance resulta: C TP g2 ‘(L+s- G*)
Vi ke (1+s.Tn) Kp Vo
- S S(1+s.0%*) >
siendo: o = ZTi T
i=2
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Diseiio de compensadores PID continuos con A.O.V.

Caso de una planta integradora: Slen(:m
ke - Ko -(1+s-T)) x
Vi ke (1+s.Tn K Vo |G. -G, (s)~—-CS_—"P _n o = ZTi
o e s (I+5.0%) _'T e Gels) s>.(1+s-0") =
T To(s) = ke -Kp-(L+5-T,)
- [ke - Kp-(1+s-T,)+s*+s°-0]
Obteniéndose:

Hallando el moédulo:

ke -Konfllt @2 T7) 1
= |TLC (a))| = » 5 A 2n 4+ 6 =2 kc — 2
\/(kCKP) —20°k K, + 0" + (K Kool ) =200 kK K, T, +0°c 8. KP od
UAsintota de |T, | a -60dB/dec N
QT c|~1 en baja frecuencia T =4-0
OCancelacion posible de dependencia con w?y o* 0
|
* |GH|
(1+4-0 -9)

Reemplazando: G.H (S) =

8-0'*2°32°(1+G*-S)

2 octavas

(1+40°s)

* *2 *
1+40°s+8c s°+8c3s®

Diseiio de Compensadores Continuos con AOV
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y ademas: T,.(5)=
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