RISPOSTA IN FREQUENZA

Regolatore PD

v

(Modulo) g
A
Il controllore PD e caratterizzato dall aseguente
funzione di trasferimento:
F(s) =k, +s-k, _
-~
(kp) 0 dB/decade -~
In cui & presente: dB Z
* uno zero: s =-kp/kd
L0
kd
Fase
Dai diagrammi di Bode si possono trarre le seguenti
osservazioni: 90°
» il modulo presenta un andamento tipo passaalto che
provoca un aumento della banda passante 45°
complessiva degli apparati posti in cascata
» il controllore introduce un anticipo di fase, tanto - =

maggiore quanto piu alta & la pulsazione
* un aumento del peso dell’azione derivativa comporta
uno spostamento a sinistra dello zero, con
conseguente
* maggiore allargamento della banda
passante

* maggiore anticipo di fase nella stessa
zona di pulsazioni.
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Controllore PD introdotto in un sistema poco stabile

APPLICAZIONE

Sistema senza controllore PD + 200
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Poli anello aperto:
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Sistema con controllore PD
Ipostesi: kP:7 kD:4_8
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Controllore PD introdotto in un sistema poco stabile

Anello aperto con regolatore Regolatore

N\

20.98dB
16.9dB 0 dB/decade
4,08dB
Pal
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Anello aperto senza
regolatore

Osservazione:
E’ evidente I'allargamento della banda dell’anello aperto.

Unariduzione del peso di kp comporta uno spostamento a
sinistra dello zero (ora 1.46) con conseguente maggiore
allargamento della banda.
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Phase (deq)

Controllore PD introdotto in un sistema poco stabile

Bode Diagram
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Sistema con retroazione

A

-50 -1 Ramo diretto: Gls) =
$+20s?+6s+5

-100—-- A = 200.

Ramo di retroazione: His)= 0.04
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Margine di guadagno: Inf. dB (a Inf. rad/s)

480

Margine di fase: 58.8° (a 2.36 rad/s)
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Anello aperto con |
controllore PD .
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Prima dell’introduzione del controllore PD i margini risultavano MG = 23.2 dB, Mf = 31.2°.

evidente il miglioramento.

Il controllore PD provoca:
* aumento banda passante: effetto destabilizzante
* riduzione ritardo di fase: effetto stabilizzante (che prevale)
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Con l’introduzione del controllore &



Controllore PD introdotto in un sistema poco stabile

180

160 [\ ---------------- e e e -

140 S N S -

7| Con controllore PD
| kp=7, kd=1.8
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Sistema con retroazione

Senza controllore PD
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Ramo di retroazione: Hi{s) = 0.04
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Ingresso: gradino =6
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