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Disseny del con trolador P
K=0.0521. Pol Se=-5+5.24j

Resposta del sistema amb controlador Propo rcional KP =0.0521
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Seguiment a una entrada rampa. Error de velocitat
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Disseny del con trolador PD

K=0.004 i Z=25.72

-50 -40 -30 -20 -10 0
-25

-20

-15

-10

-5

0

5

10

15

20

25

Real Axis

Im
ag

 A
xi

s

Se=-7+7.36j

Time (sec.)

Amplitude
Step Response

0 0.16 0.32 0.48 0.64 0.8
0

0.2

0.4

0.6

0.8

1

1.2

1.4



109

Disseny del con trolador PI

K=0.0181, Z=0.928

Resposta del sistema+PI al graó un itari en llaç tancat
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Disseny del con trolador PID
Mètode 1: PID com PI + PD. Selecc ió del zero del PI a Z1=1.

Z2=22.16 i K=0.0051

Resposta del sistema+PID en llaç tancat al graó unitari

Time (sec.)

A
m

pl
itu

de

Step Response

0 0.5 1 1.5 2 2.5 3
0

0.2

0.4

0.6

0.8

1

1.2

1.4

SP=14%

ts± 2%=1.31

-45 -40 -35 -30 -25 -20 -15 -10 -5 0 5
-20

-15

-10

-5

0

5

10

15

20

Real Axis

Im
ag

 A
xi

s

Se=-7+7.36j



111

Mètode 2: PID amb zero dob le. Z=8.62 i K=0.0144

Resposta del sistema+PID en llaç tancat al graó unitari
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