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Practica N2 6: Reglas de sintonizacion de Ziegler - Nichols.

OBJETIVO

Disefiar controladores PID usando solo informacién de la respuesta de un
sistema ante una entrada escalon, en lazo abierto (primer método) y en lazo
cerrado con control proporcional (segundo método).

PREINFORME

Describir los dos métodos de Ziegler-Nichols para sintonizar controladores
PID. Detallar con gréficos y tablas de datos.

PROCEDIMIENTO

Para el sistema con funcion de transferencia
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Hs) = (s+2)(s?+8s+17)

1. Obtener: los polos (indicando los dominantes). La respuesta al escalén, el
tiempo de establecimiento (simulacién), el lugar de las raices mostrando incluso
las componentes inestables, el valor critico de la constante K.

2. De la respuesta al escalon obtener L (retardo) y 7 (constante de tiempo) para
aproximar el modelo del sistema mediante la dindmica de primer orden
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Hy(s) = s+1

Comparar las respuestas al escaloén de H; (s) y H(s).

3. Con los valores de L y 7 calcular: Ky, T;, Ki, T4, Ks y simular la respuesta en
lazo cerrado para una referencia escalon unitario. Obtener M, y f;. Obtener la
funcién de transferencia del controlador. Modificar K, y la ubicacién del cero
del controlador (con T; y T4) para disminuir el tiempo de establecimiento y
obtener un sobrepaso del 20% o menor.



4. Para un control proporcional y una referencia escalén tomar los datos para
complementar la siguiente tabla .Obtener el periodo de oscilacién para K = K.
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5. Con los valores de Kcr y Ter (periodo de oscilacién) calcular: Ky, T;, Ki, Ta, Ka y
simular la respuesta en lazo cerrado para una referencia escalén unitario.
Obtener M, y t;. Obtener la funcién de transferencia del controlador. Modificar
K, y la ubicacion del cero del controlador (con T; y Ty) para disminuir el tiempo

de establecimiento y obtener un sobrepaso del 25% o menor.
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