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Efectos de la adiciéon de ceros.
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Figura 1. (a) LGR de un sistema con tres polos. (b), (c) y (d) LGR después de agregar un
cero.




Compensacion en adelanto

Los compensadores en adelanto son dispositivos disenados para
crear un adelanto de fase en el sistema y asi cumplir con las
especificaciones de comportamiento requeridas en el proceso.

Cuando se utiliza de manera adecuada hace mas estable el
sistema y acelera el tiempo de levantamiento y establecimiento.
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Figura 2. Sistema de control.




Compensacion en adelanto

Los compensadores en adelanto pueden ser redes electronicas,
redes eléctricas, sistemas mecanicos y otros.
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Figura 3. Red eléctrica tipica de un compensador de adelanto.




Compensacion en adelanto
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Figura 4. Configuracién de polos y Ec. 1. Ecuacidon de un compensador en

ceros de una red de adelanto. adelanto.




Compensacion en adelanto

Pasos para el diseno de un compensador en adelanto por el
método del lugar geométrico de las raices:

1.

Determine la ubicacion de los polos dominantes en lazo
cerrado, mediante las especificaciones de comportamiento
requeridas.

Comprobar si mediante solo el ajuste de ganancia se
produce los efectos deseados, de lo contrario calcular el
angulo de compensacion necesario.
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Aplicar el método de la bisectriz o el método de Ia
cancelacion de polo.

Calcular K. mediante la condicion de modulo.




Compensacion en adelanto

Método de la bisectriz:
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Figura 5. Pasos para realizar el método de la bisectriz.




Efectos de la adicion de polos.
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Figura 6. (a) LGR de un sistema de un solo polo. (b) LGR de un sistema de dos polos. (c)
LGR de un sistema de tres polos.




Compensacion en atraso

Los compensadores en atraso son dispositivos disenados
incrementar la ganancia en lazo cerrado, lo que hace que mejore
el error en estado estacionario sin modificar de manera
significativa el transitorio del sistema, siempre y cuando se
implemente de manera adecuada.
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Figura 7. Sistema de control.



Compensacion en atraso

Los compensadores en atraso pueden ser redes electronicas,
redes eléctricas, sistemas mecanicos y otros.
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Figura 8. Red eléctrica tipica de un compensador de atraso.




Compensacion en atraso
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Ec. 2. Ecuacion de un compensador en

atraso.

Figura 9. Configuracion de polosy
ceros de una red de adelanto.




Compensacion en atraso

Pasos para el diseho de un compensador en atraso por el
método del lugar geométrico de las raices:

1.

Graficar el LGR del sistema no compensado y ubique los
polos en lazo cerrado segun las especificaciones requeridas.
1
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Suponga la ecuacion del compensador: G = Kcﬁ
S BT
Calcule la constante de error estatico o erp, si no cumple
con con las especificaciones requeridas, calcule B.
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Ubicar el cero del compensador una década antes que el
qgue el polo dominante sin compensar y ubicar el polo con el
B calculado.

erp =




Compensacion en atraso

Pasos para el diseho de un compensador en atraso por el
método del lugar geométrico de las raices:

5. Calcular K, por condicién de modulo.




Compensacion en atraso-
adelanto

Los compensadores en atraso-adelanto son dispositivos
disenados para mejorar las condiciones transitorias y en
régimen permanente del sistema a controlar.
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Figura 10. Sistema de control.



Compensacion en atraso-
adelanto

Los compensadores en atraso-adelanto pueden ser redes
electrdnicas, redes eléctricas, sistemas mecanicos y otros.
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Figura 11. Red electrdnica tipica de un compensador de atraso-adelanto usando
amplificadores operacionales.




Compensacion en atraso-
adelanto

Pasos para el diseno de un compensador en atraso-adelanto
por el método del lugar geométrico de las raices:

1.
2.
3.

Calcular el polo deseado segun especificaciones requeridas.
Dibujar el LGR y ubicar el polo deseado.

Disefar el compensador en adelanto segun método
1

estudiado. G =K,.—75
c1s) = Ke 71

aT1
Calcular erp segun sea el tipo de sistema para saber si

cumple o no con las especificaciones en estado estacionario.




Compensacion en atraso-
adelanto

Pasos para el diseno de un compensador en atraso-adelanto
por el método del lugar geométrico de las raices:

6.

Si no cumple con las especificaciones, se disena el

compensador, mediante el método estudiado, en atraso

- 1 14
ubicando el cero (—T—), una década antes del polo deseado
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(1. P STT;
y el polo sera(— ﬁ—T); siendo G¢p(s5) = K¢ i

BT2
El compensador sera: G¢ sy = G¢1 (5)Ge2 (s)




Ejercicios
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