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PIDs

Reguladores PID otras configuraciones.

Funciones especificas: filtrado, IPD, “antiwindup”, ....
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UniversidadCarlosllltjafrF_aS ConflguraC|OneS de
reguladores PID (II)

= Para evitar derivar el ruido que pueda tener la salida del
sensor, en ciertos casos se anade un filtro pasa bajos
(sistema de primer orden) en serie con la accion

derivativa.
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Efecto "windup”

= |La salida de cualquier regulador real (y la de los accionadores)
esta acotada (saturacion)
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= Mientras el sistema esta saturado, la accion integral del
regulador sigue integrando el error, con lo que u, puede llegar
a alcanzar valores absolutos mucho mayores que los de u

= El tiempo necesario para que el valor absoluto de u_ disminuya
hace que el sistema de control sea mucho mas lento
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Sistemas “anti-windup” (I)

=  Existen multiples métodos para evitar el efecto “windup”. Dos
de estos métodos son los denominados: integracion condicional

y realimentacion lineal “anti-windup”
= Integracion condicional
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Sistemas “anti-windup” (II)

= Realimentacion lineal “anti-windup”

1 —
Kk +\“J

aw

A

+ st

r® +‘,L+ur(t>

»

u(t) y(t)
> Proceso

\ 4

%

Y
0
\4
_

+ -

kst
1+sty/N

\4

Sensor <

Dolores Blanco, Ramén Barber, Maria Malfaz y Miguel Angel Salichs



Universidad Carlos I1I de Madrid Senales y Sistemas

Conmutacion de modos
automatico/manual

= Para evitar variaciones bruscas en el sistema al pasar de modo
manual a modo automatico, es necesario que en el instante de
conmutacion u, se aproxime a u,,
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Conmutacion de modos
automatico/manual

= Se puede solucionar con el mismo esquema que el empleado en
la realimentacion lineal “anti-windup”
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