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Objetivos
Objetivo General

Analizar el desempeiio de un controlador PID discretizado con diferentes tiempos de muestreo mediante
simulaciones en Simulink de MATLAB ® para el estudio del efecto del muestreo en un sistema de control.

Objetivos Especificos

e Discretizar un controlador PID utilizando diferentes tiempos de muestreo.
® Obtener los nuevos parametros del controlador PID digital a partir del analégico.
e Simular el sistema en estudio con cada controlador digital y analizar el desempefo de estos.

Procedimiento

Parametros del controlador PID analdgico

K= Ti= | Td= | Kp= | Ki= | Kd=

Parametros del controlador PID discreto en forma posicional reqular
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Pardmetros del controlador PID discreto en forma posicional trapezoidal
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Diagrama de bloques del modelo analdgico (modelol)

Diagrama de bloques del modelo discreto en forma posicional (modelo2)

Figura 1: Entrada y salida del modelo analdgico




Comentarios

Figura 2: Entrada y salidas del modelo discreto en forma posicional regular
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Figura 3: Entrada y salidas del modelo discreto en forma posicional trapezoidal
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Figura 5: Comparacion sefiales de control
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Conclusiones y Recomendaciones
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Seccién Puntaje Observacion
Procedimiento /60 puntos Debe incluir todas las capturas
de pantalla solicitadas.
Conclusiones y /30 puntos Debe incluir al menos 3
Recomendaciones conclusiones y 2
recomendaciones. Faltas
ortograficas seran penalizadas.
Adjuntar archivos solicitados | /10 puntos Debe adjuntar script creado y

debidamente documentado
junto con los diagramas de
bloques realizados. Incluya su
nombre en dichos archivos.




