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Controladores PID Discreto
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O DE PID DISCRETO

Considere o sistema de controle digital

r(t) e(t) u*[k] y(t)

4,<+ >__ A/D o C(2) »  D/A " Ge(s)
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O DE PID DISCRETO

Seu equivalente discreto é T

@ Para este sistema

s C(2) é o controlador discreto a ser projetado;

e’[k]

C(2)

G(2)

y(kT)

s G(2) é o sistema continuo descrito através de sua funcado de transferéncia pulsada de

G ()

G(z) =2
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O DE PID DISCRETO

No caso continuo, projetamos os controladores PID como
O A

S) = = —— S
E(s) T; s d

@ Utilizando uma discretizacao trapezoidal (Tustin) do controlador, para periodo de
amostragem T, obtemos

t=kT *
Td de (t)
kT kT “()dt +
B = l( A AL T |tkT]
| ) \ Y J | T J
Proporcional Integral Derivativo
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O DE PID DISCRETO

Fazendo uma aproximacao trapezoidal

" _
T — 1)T
u*(kT) . Tp _ e (] ) + 32((] ) ) T T( *(kT) . e*((k . 1)T)) ,e*(O) -0
U*(z) T (1+2z71 ~ 1+2z71 T, 4
= l( )+—<1- | =n |t () e =)
U*(z) V4 z—1 K(z—cl)(z—cz)
E*(z)zsz—1+K‘z 1+Kd z z(z—1)
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