Teoria de Control II: Disefio de Controladores Aplicando LGR

DISENO DE CONTROLADORES
APLICANDO LGR

Para realizar el disefio de controladores aplicaeldo
método del Lugar Geométrico de las Raices (LGRS, no
apoyamos de la condicién de magnitud y fase dehmis
considere el siguiente sistema en lazo cerrado:
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Fig. 1
Sistema Retroalimentado

La funcién d transferencia en cadena cerrada exia d
por:

Co - G
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La ecuacion caracteristica esta dada por:

1+GgH =0
GeH =71
Dado queG H g, es una cantidad compleja (parte real

y parte imaginaria), para que dicha igualdad septaim
se deben cumplir las siguientes dos condiciones
(ecuaciones) escalares:

1. Condicién de Magnitud: ‘G(S) H(S)‘ =1

2. Condicion de Fase[1Gg H =+18q2h+1);

donde: h=0,1,2,3,...N

Los valores de la variable “S” que cumplan condas
condiciones anteriores son las raices de la eauacio
caracteristica o polos del sistema en cadena eerpad

lo tanto dichos valores son puntos que perteneten a
LGR. Las dos condiciones anteriores, se usan en el
calculo de controladores en el plano-S, como strédien

el siguiente ejemplo.

Ejemplo.

Dado el sistema mostrado en la figura 2, aplicalado
técnica del LGR determine y calcule los parametiels
controlador (P, Pl o PD) adecuado para que elnséste
responda de acuerdo a los polos dominantes:

S, =-2% 2.
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Solucién:
La funcién de transferencia en lazo abierto (LAh &
controlador esta dada por:
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Para determinar el tipo controlador adecuado,a tel
LGR aproximado del sistema en LA con cada uno de lo
controladores candidatos, luego se selecciona el
controlador que haga que las ramas del LGR densast
contengan a los polos dominantes deseados.

a.- Usando un controlador proporcional (P)
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Fig. 3

Lugar Geométrico, considerando un
controlador proporcional

Se puede observar que las ramas del LGR no tienen
posibilidad de contener a los polos deseados.

b.- Usando un controlador Proporcional-DerivatiP®}
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Usando este controlador existen dos posibilidadea p
ubicar en el plano de laplace el cero del contaad
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Fig. 5

LGR usando un controlador PD.

Polos
deseados

Fig. 5
LGR usando un controlador PD.

En las dos graficas del LGR se visualiza que niagi
las ramas del LGR puede contener los polos deseados

c.- Asumiendo controlador Proporcional-Integratitlo
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Fig. 6
LGR usando un controlador PI

Se observa que existen dos ramas del LGR que pasan
los polos deseados, por lo tanto el controladoczatin
es el PI.
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.- Célculo de los parametros del controlador:

A Im

Fig. 7
Evaluacion del LGR en los polos
deseados

.- Aplicando la condicion de fase:

OGgH =+18Q2h+1) = > 6, - > 6, =180

6, =180-arctg(2/2) =135

6, = arctg(2/1) = 6343

6, = arctg(2/4) = 2656
6,+6,+6,-9=180F = @ =45

Por otro lado se tiene que:

2 2
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a=4

.- Aplicando la condicion de magnituPB(S) H (S)| =1

PL=v22+22 =48 ; P2=+22+12=5
P3=+22+42 =420 ; Z1=+22+2% =8

Luego:
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Observe que si esta lo suficientemente familidiozeon
la técnica del LGR, no sera necesario graficar @RL
para cada uno los controladores.



