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o Pr�a
ti
a 6C�al
ulo de un 
ompensador PI1 Introdu

i�onEn esta pr�a
ti
a se estudiar�a el 
omportamiento de un sistema de ter
er orden 
on un polo nodominante y las mejoras obtenidas en su respuesta al es
al�on mediante un esquema de 
ontrol PI.1.1 Respuesta del sistema en lazo abiertoSe puede utilizar la instru

i�on step y rlo
us para trazar la respuesta al es
al�on del sistemades
rito por la fun
i�on de transferen
iaG(s) = 1(s+ 1)(s+ 2)(s+ 10) ;
on ganan
ia K = 164:6, en un lazo de retroalimenta
i�on unitaria, para lo 
ual, se puede utilizarla siguiente se
uen
ia en MATLABnum_k = 164.6;den_k = 1;K = tf(num_k,den_k);num_G = 1;den_G = 
onv([1 1℄,
onv([1 2℄,[1 10℄));G = tf(num_G,den_G);num_H = 1;den_H = 1;H = tf(num_H,den_H);sis_n
 = feedba
k(K*G,H);step(sis_n
);N�otese el uso de la instru

i�on feedba
k, la 
ual des
ribe un sistema en un lazo de retroal-imenta
i�on, a partir de las fun
iones de transferen
ia en traye
toria dire
ta G(s) y la retroali-menta
i�on H(s).1.2 C�al
ulo del fa
tor de amortiguamientoSe puede utilizarrlo
us(G)para determinar el fa
tor de amortiguamiento � que 
orresponde a la ganan
ia dada en el pasoanterior. Este valor se usar�a en el dise~no de nuestro 
ompensador.1



1.3 C�al
ulo del 
ompensadorEl esquema de 
ontrol que se utilizar�a en este sistema se muestra en la �gura, en donde el 
ontroladorpropuesto est�a dado por G(s) = K (s+ a)s
Σ
_+ c

R(s)
G (s) G(s)

C(s)

Se desea en
ontrar una 
ombina
i�on de K y a, a
otada por0 � a � 0:3tal que la respuesta del sistema se altere lo menos posible (se desea 
onservar el valor del fa
tor deamortiguamiento �).Comen
emos 
on un valor (elegido arbitrariamente) de a = 0:1. De esta manera, podemos
onstruir la fun
i�on de transferen
ia del 
ompensadora = 0.1;num_
 = [1 a℄;den_
 = [1 0℄;G_
 = tf(num_
,den_
);Posteriormente, gra�
aremos el lugar de las ra��
es del sistema 
ompensado.rlo
us(G_
*G)En este diagrama podemos el valor de ganan
ia K que ha
e que este nuevo sistema tenga elfa
tor de amortiguamiento deseado. Tomar nota de este valor, el 
ual se utilizar�a en el siguientepaso.1.4 Sistema 
ompensadoPrimero, de�namos la fun
i�on de transferen
ia de la ganan
ia 
onforme al valor 
al
ulado en elpaso anterior.num_k = 164.6; % Sustituir por el valor nuevoden_K = 1;K = tf(num_k,den_k);Seguidamente, podemos 
onstruir el sistema retroalimentado 
on 
ompensaor, y gra�
ar surespuesta al es
al�on. 2



sis_
 = feedba
k(K*G_
*G,H);step(sis_
);En su reporte, presentar la gr�a�
a de la respuesta al es
al�on de los sistemas sin 
ompensar y
ompensado en lazo 
errado, as�� 
omo las gr�a�
as del lugar de las ra��
es que muestren (i) el 
�al
ulode la ganan
ia K para el fa
tor de amortiguamiento deseado y (ii) que el sistema se aproxima biena uno de segundo orden.2 Cuestionario1. Investigar y expli
ar brevemente el fun
ionamiento de la instru

i�on feedba
k.2. >Cual es el error en estado esta
ionario de los sistemas 
ompensado y sin 
ompensar?3. >Cu�al ser��a el valor de la ganan
ia K si se dise~nara el 
ompensador para a=0.2?
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