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Controlador avanco de fase

Figure 5.22 Rootlocifor 1 + D(s)G(s) =0, G(s) = with compensation D(s) = K(solid lines)and with D(s) =
K(s+ 2) (dashedlines) 1,
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Axe des imaginaires
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Controlador avanco de fase

Axe des imaginaires

8 s+2

Lieu d'Evans des racines

Directions asymptotiques
X X x Pbles de |la boucle ouverte
> Zéro de la boucle ouverte

s(s+1)(s+5)

25 2 15 -1 05 0 0.5
Axe réel



Axe des imaginaires

Controlador avanco de fase

Lieu d'Evans des racines

10
8- s+2 . Piissde s boute omens
6_ S(S—I— 1)<S—|— 10) * ° e Zéro de la boucle ouverte
n
2
° =

2

4

6

8-

o

Axe réel



Axe des imaginaires

Controlador avanco de fase

Lieu d'Evans des racines

Directions asymptotiques
X X x Poéles de la boucle ouverte

0.
3
51 _ Ss+2 >« Zéro de la boucle ouverte
4 G(s) s(s+1)(s+20)
5]
=
2
n
5
8
10!

24 22 20 18 16 14 12 10 8 -6 -4 2 0 2 4
Axe réel



Axe des imaginaires

Controlador avanco de fase

Lieu d'Evans des racines

s+2

s(s+1)(s+20)

Directions asymptotiques
X X x Péles de la boucle ouverte
o Zéro de |la boucle ouverte




Controlador avanco de fase

Figure 5.23 Root locifor three cases with G(s) =5{5—_1H}: (@) D(s) =2+2.. (b) D(s) = é%_%;(c) D(s)=s+2
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Controlador avanco de fase

Figure 5.24 Rootlocus for lead design
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Controlador avanco de fase

Figure 5.25 Step response for Example 5.11
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Controlador avanco de fase
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Figure 5.27 Step response for K =91 and L(s) = %m
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Controlador avanco-atraso de fase

Figure 5.28 Rootlocus with both lead and lag compensations
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