DESARROLLO Y PRUEBAS DE UN SISTEMA DE CONTROL INVERSO ADAPTATIVO

5 TANDA 3: CAMBIO DE REFERENCIAS

En este capitulo vamos a realizar pruebas con distintas referencias.
Se trata de cambiar las amplitudes maximas y minimas de los escalones para observar

como influye esto en el comportamiento del sistema.

CON REFERENCIA DOBLE

Se trata de comprobar qué efectos tiene sobre los resultados que se obtienen con el
esquema de control propuesto, utilizar una referencia con escalones cuya amplitud es
exactamente el doble que la que hemos venido utilizando (figura 40)

Lo que haremos sera aplicar el método descrito en apartado 4.2.2 pero utilizando esta

nueva referencia.
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Partimos de npas=100 alfa =0.001 e intentamos optimizar el valor de kp aplicando el

método al igual que hicimos antes.
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PASADA PARA LA QUE SE OBTIENE EL MENOR ERROR
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Variamos alfa en escalones de 0.0005 .
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figura 43

PASADA PARA LA QUE SE OBTIENE EL MENOR ERROR
100 \ \ w w w T \ \

9071

7071

501

401

pasada con minimo error

201

10 ‘

alfa

figura 44

CON REFERENCIA MITAD
Hacemos exactamente o mismo pero utilizando ahora un referencia con escalones cuya
amplitud es la mitad que la de los escalones de la referencia que veniamos utilizando

desde el principio de este proyecto.
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COMPARACION CON PID PARA REFERENCIA DOBLE:

Al igual que hicimos con la referencia original, vamos a compararla con el PID optimo
para esa regencia

kp =0.9000

kd =0.4000

ki =0.1000

suma: errores =50.2709
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SALIDA DE SISTEMA CON PID Y CON PD+RN
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COMPARACION CON PID PARA REFERENCIA MITAD:

Hacemos exactamente lo mismo para la regencia mitad.(figuras 52 y 53)

5.1 CONCLUSIONES:

Usando regencia s con con escalones de amplitudes diferente, el esquema de control
también funciona, y sigue consiguiendo mejores resultados que el PID optimizado para
esas referencias.

Los parametros que consiguen el mejor comportamiento cambian si utilizamos otra

referencia.
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