8- PROJETO DE CONTROLADORES DIGITAIS

Considere um sistema discreto descrito pelo seguinte diagrama de blocos,



A partir do mesmo podemos escrever que,
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Se for especificado 
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8.1- CONTROLADORES DEADBEAT
Um controlador deadbeat ou de resposta mínima é aquele que satisfaz as seguintes condições:

a) o tempo de subida deve ser mínimo

b) o erro de regime deve ser zero

Para um planta de ordem n o tempo mínimo é igual a n.T. 

O problema a ser resolvido é obter D(z) tal que para uma entrada degrau, ou seja, R(z)= (1-z-1)-1 a resposta seja


y(k) = r(k) = 1



k ( n

com


u(k) = u(n)



k ( n


Aplicando a transformada Z temos:
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Analogamente
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Então,
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(II)

Usando as equações (II) em (I), temos
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Seja
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(III)


De (II)
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(IV)


Comparando (III) e (IV)
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Como 
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Exemplo:


Projetar um controlador deadbeat para o seguinte sistema



[image: image22.wmf]368

.

0

z

368

.

1

z

265

.

0

z

368

.

0

)

z

(

G

2

+

-

+

=


Solução:
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Logo,
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As figuras a seguir mostram a saída da planta e o sinal de controle com o controlador deadbeat projetado
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