- EFECTOS DE AGREGAR CEROS O POLOS
EN LA GANANCIA DE LAZO

« ACCIONES DE CONTROL

 Fadel: “Agregado de ceros o polos en la ganancia de lazo-PID”
* Refs.: Kuo caps. 7.7y 7.8)



(Ver: Kuo caps. 7.7y 7.8)

Polo agregado en el camino directo (dentro del lazo)
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Respuesta en frecuencia a lazo cerrado, T(jm)
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Polo agregado en el camino directo

la adicion de un polo a una funcion de transferencia de trayectoria directa tiene gene-
ralmente el efecto de incrementar el sobrepaso maximo del sistema en lazo cerrado. Kuo)

En general el efecto de anadir un polo a la ganancia de lazo de un
sistema realimentado hace que el sistema a lazo cerrado sea menos

estable, mas lento y por lo tanto disminuye el ancho de banda.
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Cero agregado en el camino directo
(dentro del lazo)
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Respuesta en frecuencia a lazo cerrado, T(jw)
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En general anadir un cero en la funcion de transferencia de lazo abierto
incrementa el ancho de banda del sistema de lazo cerrado y por lo tanto
disminuye el tiempo de subida de Ia respuesta al escalon a lazo cerrado.
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Otro ejemplo, cero agregado en el camino directo (Kuo)
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En general anadir un cero en la funcion de transferencia de lazo abierto

incrementa el ancho de banda del sistema de lazo cerrado y por lo tanto
disminuye el tiempo de subida de la respuesta al escalon a lazo cerrado.

aun cuando las raices de la ecuacion caracteristica se utilizan generalmente para
estudiar el amortiguamiento relativo y la estabilidad relativa de sistemas de control
lineales, los ceros de la funcion de transferencia no deben sobrepasarse en sus efec-
tos en el desempefio transitorio del sistema. (Kuo)
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ACCIONES BASICAS DE CONTROL
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Accion ON-OFF
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Accidon Proporcional “P”
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Accion Integral “I”
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Accion Proporcional-Integral “Pl”
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Accidon Derivativa “D”
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Accion Proporcional-Derivativa “PD”
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