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Compensacao dinamica: controlador
de atraso

e Utilizado para reduzir o erro em regime
permanente (aumentar a constante de erro de
posicao/velocidade/aceleracao).
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Compensacao dinamica: controlador
de atraso

e Aumento de ganho desejado:

z

p

e Como z>p, a fase € negativa (atraso de fase):
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Procedimento para o projeto de um
controlador de atraso usando LR

1. Esbocar o LR do sistema nao compensado;

. Acrescentar ao LR os polos de MF dominantes que
correspondam aos requisitos do projeto;

. Calcular o ganho em malha aberta com a condicao
de modulo;

. Se 0 ganho nao for suficiente, calcular de quanto
ele deve ser aumentado, obtendo o = z/p;

. Escolher as posicoes de z e p para que o LR do
sistema compensado passe pela posicao
desejada.



Controlador de atraso: exemplo 1

Considerando uma planta com a funcao de
transferéncia abaixo, projete um controlador
gue garanta (=0,45

e um erro a rampa unitaria < 5%.




Controlador de atraso: exemplo 1

: : : : : diregCes assintdticas
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Controlador de atraso: exemplo 1
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Controlador de atraso: exemplo 1
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Controlador de atraso: exemplo 1
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Controlador de atraso: exemplo 1
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Controlador de atraso: exemplo 1
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Controlador de atraso: exemplo 1
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Controlador de atraso: exemplo 1

5 (s+0,1)
s(s+2)(s+0,0125)

085ttt @ = (0,05 et
otoflt ——+ L £ £ i 2 i f i i i i
s} S . N S SN S S S A RN G S T S S S
0.05

/NN T SN N U N S T —
0O 5 10 15 20 25 30 35 40 45 50 55 60 65 70 75 &0
t



Exemplo 2

Dada a FTMA abaixo, projete um controlador que
garanta M <20% e K, 210 (e, <0,1).




Exemplo 2

G(s) = 1 5 K, = lim sD(s)G(s)
s(s +4) s—0
e, =16
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Exemplo 2
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Exemplo 2

R
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Exemplo 2
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Exemplo 2
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Exemplo 2

_24(s+0,2) o)=L

(s+0,03) s(s + 4)°

D(s)

e, =0,10
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Exemplo 3
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Exemplo 3
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erro

Exemplo 3
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Exemplo 3

+0.1 16
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Exemplo 3
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Exemplo 3

+0.1 16
Dis)=———"~  G(s)=
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