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Objetivo

Apresentar uma abordagem sistematica para projetar PID
para sistemas que oscilam.
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PID — Ziegler Nichols
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PID — Ziegler Nichols
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Imaginary

PID — Ziegler Nichols

Sistemas COM oscilacdes

Kc: ganho para com o sistema

_ " _ Tc: periodo da resposta ao degrau
fica criticamente amortecido
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PID — Ziegler Nichols

Sistemas COM oscilacdes
Kc: ganho para com o sistema fica criticamente amortecido

Tc: periodo da resposta ao degrau
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Usualmente, o fator de amortecimento do sistema fica por volta de 0.25 e o
sobressinal 40%. Ajustes sao sempre necessarios.



PID — Ziegler Nichols — Exemplo 1
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PID — Ziegler Nichols — Exemplo 1

Sistemas COM oscilacdes

Imaginary

Kc: ganho para com o sistema
fica criticamente amortecido
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PID — Ziegler Nichols — Exemplo 1

Kc por Critério de Rough

Estabilidade: 0 < Kc < 70
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PID — Ziegler Nichols — Exemplo 1

Sistemas COM oscilacdes

Tc: periodo da resposta ao degrau
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PID — Ziegler Nichols — Exemplo 1
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PID — Ziegler Nichols — Exemplo 1
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PID — Ziegler Nichols — Exemplo 2
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Imaginary

PID — Ziegler Nichols — Exemplo 2

N3o ter erro de regime
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PID — Ziegler Nichols — Exemplo 2
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Conclusoes

* PID com oscilagoes !!! Deu certo quando podemos calcular o
Kc (critéerio de Rough ou Lugar das Raizes)

* E se nao existir Kc? Vamos propor usar compensadores ou
alocacao de polos ...
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