RESPOSTA AL GRAO D’UN SISTEMA DE 1R ORDRE
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RESPOSTA DEL MOTOR A
UN GRAO DE 50 rad/s

wW(0)=34.64 rad/seg

¥ N\
L / 0Y(0)-2%=33.947 rad/seg
i / !
T 0.01 0.02 \ 0.03 0.04 0.05 0.06
T =0.0058 seg AT seg

Motor considerat com a sistema de primer ordre

(La=0)

Per t = 4T =0.02336 seq, el sistema gairebeé ja
s’ha estabilitzat (w(«)-2%=33.947 rad/seq)

Guany del sistema en lla¢ tancat

K= 0.6928
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RESPOSTA AL GRAO UNITARI
D’UN SISTEMA DE SEGON ORDRE

2

G(S) = ———
s* + 27w, + wh
y(t) Step Response
1.4 ! ) T ) )
Ymax
y(0)£x%
0.8
0.6
0.4}
0.2}

o o2 3 teye 4 5 6
t, Time (sec.)
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RESPOSTA DEL MOTOR A UN GRAO DE 50 rad/s.
Sistema de Segon o rdre. K =10.

60 ‘ ‘
--------- ----/;\y(tp) = 55.73
50 {1
fs\
N
O \ y(e0) = 34.64
___________ V\/\,ﬁ_m_ _
30 : \] !
20 :' !
10 :: !
ol ;i !
0,'01 0.2 0.3 04 D5 0.6 0.7 0.8 0.9 1
- | a
- =0.0327 !
:<—>: 5
t, = 0.0505 i
T .y = 0.486 "
1.5184 K
M(s) =

7.6810 352 +1.2810 1s+6.731+1.518K
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RESPOSTA DEL MOTOR A UN GRAO DE
50 rad/seg i 30 rad/seg.
Sistema de Segon o rdre

A

t)=30us
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El temps de pic t,, el temps de pujada t, el temps
d’establiment ts.o, | €l sobrepic SP, no varien.

El valor final y(e) i el valor maxim y(t,) son diferents
pels dos graons d’entrada
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RESPOSTA DEL MOTOR A UN GRAO DE 50 rad/s.
Sistema de Segon ordre. K =10 i K=40
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SISTEMES DE SEGON ORDRE.
Variacio de la resposta amb .

Amplitude Step Response
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SISTEMES DE SEGON ORDRE.
Variacio de laresposta amb (.

Amplitude Step Response
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SISTEMES DE SEGON ORDRE.
Sobrepic respecte I'esmorteiment
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SISTEMES DE SEGON ORDRE.
Temps de pic respecte I’'esmorteiment

Temps de pic
5.5
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SISTEMES D'ORDRE SUPERIOR.
Resposta introduint pol en llac¢ tancat

Step Response

N\
N, K\
os———
J

1 \ Np=0.1

y/
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Time (sec.)

1 N
Quan — > 5{w,, 'aproximacié és bona
P

Exemple amb {w, = 0.5
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SISTEMES D'ORDRE SUPERIOR.
Resposta introduint pol en lla¢ obert

Amplitude Step Response
15 ‘ ‘
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SISTEMES D'ORDRE SUPERIOR.
Resposta introduint zero en llag tancat

Amplitude Step Response
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SISTEMES D'ORDRE SUPERIOR.
Aproximacio per pol dominant

Step Response

Amplitude

ij f X——— Aproximacio
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SISTEMES D'ORDRE SUPERIOR.
Aproximacio per pol dominant

Amplitude Efecte de la proximitat del zero al pol
1.4

p=4

1.2 /\/ ) N L4
I'\[JIU, Hraclo
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‘/' L

)
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0e / //\S\i\ p=2.3 )
///// e
)

0 0.5 1 1.5 2 2.5

Time (sec.)

62.5 25

Aproximacio: M(s) =
s? +6s + 25 62.5

62.5(s + 2.5) 25p
(s? + 6s + 25)(s +p) 62.52.5

Real: M(s) =
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SISTEMES D'ORDRE SUPERIOR.

Aproximacio per pol dominant

Amplitude Efecte de la proximitat del zero al pol

. =2
Aproximacio -
_7=2.3
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Time (sec.)

62.5 25

Aproximacio: M(s) =
s? +6s + 25 62.5

625(s+2) 1
(s®> + 65+ 25)(s +p) Z

Real: M(s) =
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SISTEMES D'ORDRE SUPERIOR.

Aproximacio per pol dominant

Amplitude  Efecte quan el zero esta allunyat
1
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(s® + 6s + 25)(s + 2.5)
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Real: M(s) =




EXEMPLE: IDENTIFICACIO D’UN SISTEMA
MITJANCANT LA SEVA RESPOSTA
A UN GRAO UNITARI
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EXEMPLE: IDENTIFICACIO D’UN SISTEMA .
Comprovacio de I'aproximacio

Step Response
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PERFORMANCE INDICES.
ITAE

Step Response

Normalized Response
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EXEMPLE DE ITAE.
Resposta al grad unitari de M(s)

Step Response
Amplitude
1.4

1.2 1

.

0.2

0 0.1 0.2 0.3 0.4 0.5 0.6 0.7 0.8

Time (sec.)

Sistema en lla¢ tancat amb indexs optimitzant ITAE
2744
M(s) = — 5
s® +24.63s° + 421.48s + 2744




