Practica 1 (cont.): Regulacié amb PID
Control Automatic |

Objectiu
Posar en practicael procés de sintonia de reguladors PID seguint diferents procediments.

Introduccié

El diagramade blocs de lafigura 1 correspon al sistemaen el qual hem d'gjustar el seu
regulador.
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El controlador PID té la segiient resposta, per a una entrada e(t):

Figural
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Alguns procediments a seguir per a lasintonia del Figura 2
regulador PID son els seglents:

a) Meétode Ziegler-Nichols basat en laresposta a l'esglad en llag obert.

La figura 2 mostra la corba de resposta tipica d'un sistema a un esglad, on es mostren els
parametres T i L que hem d'utilitzar per sintonitzar €l regulador PID.

Lataula 1 ens permet determinar el's parametres del regulador PID:

Controlador Kp T, To
P Dp/L
Pl 0.9Dp /L 10T/3
PID 1.2Dp /L 2T T2

Taula 1: Valors P,I,D per unarelacié de decadéncia del 25%
b) Métode Ziegler-Nicholsdelaresposta a |'esglad en llag tancat.

Métode basat en el coneixement del punt on e Iloc geometric de les arrels intersecta I'eix
imaginari (estabilitat marginal), ésadir, laresposta del sistema és una oscil -lacié mantinguda.

Aquest punt esta caracteritzat per dos parametres K¢ (guany critic) i Pc (perioderesposta), els
quals es poden determinar experimentalment de la seglient manera:



1" Eliminar les accionsintegral i derivativa.
2" Augmentar K lentament fins que el procés comenci a oscil-lar. El guany en qué es
produeix aixo ésKc i el periode d'oscil lacié és Pc.

Lataula 2 permet determinar els parametres del regulador desitjat:

Controlador Kp T, To
P 0.5K¢
Pl 0.45Kc P-/1.2
PID 0.6 K¢ 0.5 P: 0.125 P¢
Taula 2

Exercici
a) Determineu els parametres del regulador utilitzant cadascun dels metodes descrits
anteriorment, i obteniu la resposta del sistema c(t) en llag tancat amb cadascun dels reguladors
gustats.

b) A les respostes obtingudes shaura d'observar I'efecte d'una pertorbacio a la sortida, amb la
finalitat d'estudiar el comportament del regulador gjustat quan apareix una pertorbacio en estat
estacionari

¢) Compareu les diferents sintonies realitzades: tant el métode com els resultats.



Annex: Codi per un PID fet amb MATLAB (ver. 4.2, 05.x)
% control ador PID

K=1; Ti=inf; Td=0;
NGe=[K*Td K K/ Ti];
dGe=[1 0];

% pl ant a

nGp=1;

dGp=conv(conv([21 1],[1 1]),[21 1]);

% pl anta + conpensador
nG=conv(nCc, n®x) ;
dG=conv(dCc, d&) ;

% funci 6 de trasferéncia referéncia - sortida (AL(s))
[ nAl, dA1] =cl cop(nG dG -1);

% funci 6 de trasferéncia pertorbacié - sortida (A2(s))
[ nA2, dA2] =f eedback( 1, 1, nG dG -1);

% Resposta a un esglad en |la entrada
t =0: 50/ 300: 50;
yr=step(nAl, dAl,t);

% Resposta a un esgladé en |la pertorbaci 6
t0=25; % instant en que aparei x |a perturbacio
p=0. 1*stepfun(t,tO0);

yp=l si M nA2, dA2, p, t);

% Resposta total ( Hemaplicat el principi de superposicid)

Yy=yr+yp;
plot(t,y);




