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Exemplo 4.6 (Franklin)
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Figured.9 Responsesof P, Pl, and PID controlto (a) step disturbance input(b) step reference input
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Métodos de Ziegler-Nichols

e Permitem um ajuste rapido dos parametros de um
controlador PID;

* A solucao obtida pode requerer ajustes adicionais
para se atingir os parametros desejados para a
resposta do sistema.

* O 1° metodo e baseado na resposta da planta em
malha aberta;

e O 2° metodo requer que se leve o sistema em
malha fechada ao limite da estabilidade.



Método da resposta da planta
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Meétodo da resposta da planta:
exemplo 1
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Meétodo da resposta da planta:
exemplo 1
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Meétodo da resposta da planta:

exemplo 1
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Método da resposta da planta:

exemplo 1
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Meétodo da resposta da planta:

exemplo 2
Figure 4.15 A measured process reaction curve
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Meétodo da resposta da planta:

exemplo 2

Figure 4.15 A measured process reaction curve
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Meétodo da resposta da planta:
exemplo 2
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Figure 4.16 Closed-loop step responses




Método do ponto critico
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Método do ponto critico — exemplo 1

10

G(s) =
(s+1)(s+2)(s+3)




Método do ponto critico — exemplo 1

0 Limite da
) = e+ 2623 . estabilidade:
4“' —— K =6,T.=1,9s
—
201
10
>~ 0
10,
20/
301
%0 11 12 13 14 15 16 177 18 19 20
t




Método do ponto critico — exemplo 1

Resposta ao degrau com PID:
kp =3,6 T1,=0,95 T,=0,24
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Método do ponto critico — exemplo 1

Resposta ao degrau com PID:
kp =18 T1,=0,95 T,=0,24
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Método do ponto critico — exemplo 2
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Método do ponto critico — exemplo 2
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Figure 4.18 Closed-loop step response




