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Disseny del con trolador P
Diagrama de bod e del sistema G(s)

Ajust del guany per al controlador Propo rcional
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Resposta del sistema amb controlador Propo rcional KP =0.0515

Seguiment a una entrada rampa. Error de velocitat
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Disseny del con trolador PD
Diagrama de bod e del sistema G(s)

Diagrama de bod e del sistema + PD
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Resposta del sistema+PD al graó unitari en llaç tancat

Seguiment a una entrada rampa. Error de velocitat
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Disseny del con trolador PI
Mètode 1: Seleccionant el ZPI suficientment allunyat de ωω1

Diagrama de bod e del sistema G(s)

Diagrama de bod e del sistema + PI
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Diagrama de Bode amb z=0.364 i K=0.0385

Resposta del sistema+PI al graó un itari en llaç tancat
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Mètode 2: Procés analític

Resposta del sistema+PI al graó un itari en llaç tancat
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Disseny del con trolador PID

Mètode 1: PID amb zero dob le

Resposta del sistema+PID en llaç tancat al graó unitari
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Mètode 2: PID composat per PI + PD.

Selecció del zero del PI a Z1=1

Diagrama de Bode del PI+PD amb Z1=1, Z2=21.55 i K=0.0034
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Resposta del sistema+PID en llaç tancat al graó unitari
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