







































































































Controladores adelanto atraso de faz

los controladores de adelanto o atrasodefase son controladores
cuyafunciónde transferencia tiene laforma

Gc s k s Ze
s po

Eneste casopodemostener doscombinacionesen la localización
del cero y el polo

RI RI

X O IR 0 X R
Pe Zo Zo Pa

Controlador de Controladorde
adelanto defase atrasodefase

la función de transferencia decada controlador

Gels ke s
Ze

s pa
Cada cero y polo así como la ganancia encada caso es

2 E f Ze l Ze
a t a

Pá alt Po
XT

del 0,1 a 1

Buscamejorarla respuesta Buscamejorarel erroren
transitoria estadoestacionario



tiemplo Sea laplanta 4lsla 1 Diseñar un controlador
s s 4Lst61

tipo Pquelogre un desempeño en lazocerradocon unarespuesta
con un 30 de porcentajede sobrepaso
Unavez diseñado evaluar el tiempodeasentamientoy
determinar elpolo ceroy laganancia deun controlador

por adelantodefaseque reduzca a lamitad dicho

tiempo

g Gls qq.AE Gls1
1 a 1

asilo a

mi
Ts Í tats

1 Diseñodelcontrol I Glsla
s s 4Lst61

TI
Unporcentajedesobrepeso del30

correspondeconunfactordeamortiguamiento

iii zona E l



la línearectaque correspondeconestelugargeométrico de
3 03579 es NI

se

3wntwrfjlwnF.JP
pParabosquejar la intersección e or

Jun
tanfb.tonNF NF 0.9338 2 6

Jun 0.3579

dedonde f 70 Gráficamenteestimamos alpolo
a realimentadoen

3 0.35791 SI t.lt II Ix j
O 1

tap
t a ti f X RR Sa t.lt

86j1zi6Pz 4vR 0 AlevaluarconMatlab

1 Casicumpleconla
condición de
faseperonecesitamos
mejorarlaestimación
delcruce

Buscando con lafunción rlocos deMatlab encontramosque el polodeseado el
gol 1.01 2.63J

Para determinar la ganancia correspondiente empleamos lacondicióndemagnitud

Sd 10172.63J

II b64

ps 6 pr q Xpro



1k114m 1 la dPillsdPallsdPal 63.4
1

5 Sa

GIA a
s s 4Lst61

lagananciala quelogra el desempeño deseado en lileski63 L8

Eltie.mpodeasentamientoestimadoes

Ts Eun 3.96N45

2 Diseño delcontrolde adelantodefase

Buscamos ahora lospolos dominantes que corresponden con un

tiempode asentamiento de lamitad dellogradoconel control

tipo P conservando el mismoporcentajede sobrepeso

y
1 2 Sd 1 1.01 2.63JSd Wurtz
a

pp
Sd 2.02 t5.26J

i

Jun
5dg

Dado
queel nuevopolodeseado

nopertenece al LGR el
compensadorde adelantopermitirá
añadir un ceroy unpolo talesque
haganque el LGRpasepor Sdi2.02

5.26



ISd

ei Galdiano
4J

Opa 2J
q goza 90ps 10Pa q 0M O 110X O X X I X R P

Pc Zo Psi 6 Pa 4 2.02 Pro Opa 64.370

0ps 52.880
Con la condiciónde fase

2Oz 20ps1180 2kt 1
t

Oza 0pctOp Opa t0ps El8012kt1
t

Ezo Opc 233.26 Il8042kt
d

EzoOpc 80012kt 233.260 53.260
q

Oza0pct53.260 Deficiencia de
ángulo

Dado
queexisten 2grados delibertad lalocalización delceroy

el polo una formade diseñar es primerodefinir la localización
del cero demudo o que cancele un polode laplanta obienque
no se acerquemucho a lospolosdominantesdeseados



Opción 1 Cancela el polo de laplanta en Pj 6
2c 6 Oz Op 5288

T
OzaOpc 53.260

10Pa0.380
5.26

Izo Opc 0.380 t
2.02

1 793.08

Pc 793.08 202

Pc 795.1 iEl poloestádemasiado
alejadodeladinámicadel
sistema

El controlador obtenido es

Gels k St 6
St795.1

Buscamos 19 con la condición demagnitud

Gds 25,116
sto
St795.1
Y
iNomuyrígido



Opción 1 Colocar el cero del controladorentrelospolos
más a la izquierda de la planta Iza 5

sdjjz.ozts.ae
Opa 5 OzaOpa 53.269 O Xa IR

tail 60.460

dedonde
Opc Oza 53.260 60.460 53.260 7.26

T

10Pa7.260
5.26

X t

41.59
02 Pc 43.61

Pc 41.592.02 43.61

la función de transferencia del controlador es

Gals k s 5
5 43,61

laganancia k ladeterminamos

con la condicióndemagnitud

Finalmente

Gals 1448.7
St43.61

Estarelaciónde
ceropoloesmejorqueen el
casoanterioryaquetieneunadinámicamáslentaqueelanterior 1ytípicamenteIorioowfzon.ba



Comparación

Opción 3 Colocar el cero del controladortalquecanceledotro
polo delaplanta en 4 Zc 4

III
02 5.26

q pozo Oza0pct53.260
Xa R

Pe 6 4

EEtaif.fioz i69.37o sOpo l6 li
T

10Pa
5.26

X it

18.21 Ifa Pc 20.22

Riton 2.02
Gals 7044 Ü



Opción4 Colocar el cero del controladordebajodelpolodeseado

y entre los dospolos restantes de laplanta Iza 2
Sd 2.02 t5.26J
En MI

q OzaOpa 53.269 0 Xa R
Pe 6 4 zo Oz 90.210 Opc16.950

2
No 9.01

k347.4
Gold 347.43

5 9.01

RecomendaciónResolverelproblemade toncontroladorconpolosmásrápidosylamayorimplicahabilidadSkill AssessmentExercise92 unademandademayoramplitudeneltransitorio
a laHieldecontrol yporlotantoelactuador


