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1- TÍTULO: Métodos de Ziegler-Nichols
2- OBJETIVOS:


Fazer a sintonia de controladores PID utilizando os métodos de Ziegler-Nichols.

3- PROCEDIMENTO EXPERIMENTAL
1a Parte

· Colocar o sistema de nível no ponto de operação 10 cm

· Aplicar um degrau de 10% a partir da tensão de regime no ponto de operação (em malha aberta)

· Através da análise da resposta calcular os parâmetros do controlador PID

· Avaliar o comportamento da resposta da planta em malha fechada com o controlador PID sintonizado anteriormente

2a Parte

· Colocar o sistema de nível no ponto de operação 10 cm

· Inserir um controlador proporcional de ganho K

· Variar o ganho K do controlador e para cada variação aplicar um degrau de 10% a partir da tensão de regime no ponto de operação

· Quando a resposta do sistema começar a oscilar sem amortecimento, calcular os parâmetros do controlador PID

· Avaliar o comportamento da resposta da planta em malha fechada com o controlador PID sintonizado anteriormente

Anexo: Métodos Ziegler-Nichols para a sintonia de controladores PID

ANEXO

REGRAS DE ZIEGLER-NICHOLS PARA A SINTONIA DE PID’s


- Muito útil quando a dinâmica do sistema não for bem conhecida.


- Existem duas regras para a determinação dos parâmetros, as quais visam a obtenção de 25% de sobre-sinal máximo na resposta.

· Primeiro Método
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Aplicável quando a planta não envolver nem integradores, nem pólos complexos conjugados dominantes. Tais plantas podem ter uma curva de resposta ao degrau em malha aberta em forma de S, como abaixo:

Em que L é o atraso e T é a constante de tempo

Passos para a sintonia:

1) Colocar a planta em malha aberta

2) Aplicar um degrau na entrada da planta e observar a resposta

3) Extrair desta curva de reposta o atraso (L) e a constante de tempo (T)

4) Os parâmetros do controlador devem ser sintonizados de acordo com a tabela a seguir:

	Tipo de Controlador
	Kp
	Tr
	Td

	P
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· Segundo Método


Aplicável quando a planta em malha fechada com um controlador proporcional seja instabilizável.


Passos para a sintonia:

1) Colocar um controlador proporcional (modo automático) com o processo

2) Aplicar um degrau na entrada r(t) e aumentar Kp até que o sistema atinja o limiar da instabilidade. Neste caso, a curva de resposta terá a forma abaixo:
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Em que
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 é chamado de  período crítico e
[image: image7.wmf]K

cr

é chamado de ganho crítico.

3) O ajuste dos parâmetros do controlador é feito de acordo com a tabela abaixo:

	Tipo de Controlador
	Kp
	Tr
	Td

	P
	0.5 Kcr
	oo
	0

	PI
	0.45 Kcr
	0.5 Pcr
	0

	PID
	0.6 Kcr
	0.5 Pcr
	0.125 Pcr
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