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El lloc de  les arrels

Exemple 1
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Valor de K pel qual els pols complexes conjugats
dominants tenen ζ =0.5
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Exemple 2
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Exemple 3
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Exemple 4
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Exemple 4
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El lloc de  les arrels. Casos espec ials

Paràmetre a variar no situat en la posició típica.
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Se1 = -1.05 ± 2.4j
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Càlcul de la A

                                |A| = 28.26 per Se1  (K=1.413)
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Resposta al graó unitari
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Aplicac ió del lloc d e les arrels al
disseny de con troladors

Exemple

J=0.8 m2/Kg         Especificacions      ts±2%≤1, SP≤10%
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Disseny amb el contorn de
les arrels
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Resposta al graó per Kp=40.6 i Kd=9.6

Surt amb més sobrepic de l’esperat degut a la
presència del zero.
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Disseny alternatiu del PD
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Time (sec.)

Amplitude Step Response
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Exemple. Disseny de d iferents
con troladors per al sistema dona t

Especificacions      ts±2%≤ 0.005, SP≤5%

Zona d’interès

Pol selecc ionat: Se = -1660+500j
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Lloc de les arrels del sistema 
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Lloc de les arrels del sistema 
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Lloc de les arrels del sistema 
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