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5. Controllo di velocita a catena chiusa di un carico rigido
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Rappresentazione schematica

di un azionamenti di velocita a

catena chiusa




Schema del controllo di velocita a catena chiusa (1)

CONTROLLO Attuatore di POTENZA
coppia m
L

O)rif \/\AO) R vV mrif m \J<_ 1 (1))

@ A Gl AN > B+s) /
+ +
- L
O)mis GT“)(S) < \ Y /

Trasduttore Carico meccanico
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Schema del controllo di velocita a catena chiusa (2)

Attuatore
CONTROLLO di coppia m POTENZA
Orif Ao " v|  Mrif Km m \>|<> 1 \
+ R 1+STw fadd T 4
_ L :
Ko Q)
? Y
Trasduttore Carico meccanico

NB: Ipotesi di fdt del 1~ ordine (un polo) per controllo di coppia e trasduttore di velocita
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Schema del controllo di velocita a catena chiusa modificato
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NB: Per il progetto del regolatore di velocita serve la fdt GH, fra riferimento di coppia e

velocita misurata.
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Diagrammi di Bode di GHy(jv)

A

0 dB/dec dB GH,
1/B
v > T = max(ty, Try)
solitamente e T,
7 = min(ty, T1,)
solitamente é 1,
/2
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5.1 - Progetto del controllore di velocita di tipo P (Proporzionale)

Progetto guadagnoKp:

Kp =Jvy, per 1/tm<v,<1/7

v

Errore a regime stazionario

AQ — BQ + M,
~ B+ Kp

my = — arctan(vy,Ty,) — arctan(vy,t') — arctan(vy,t")

27-Sep-20 Lezioni di Azionamenti Elettrici



5.1 - Progetto del controllore di velocita di tipo P (Proporzionale)
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Un controllo di velocita con regolatore P si comporta come un attrito viscoso
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5.2 -Controllore di velocita di tipo PI (Proporzionale-Integrale)
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5.2 - Progetto del controllore di velocita di tipo PI (Proporzionale-Integrale)

-20 dB/dec ,
N Progetto guadagni Kp e K,
~JldB |
B < N0 T
______ ____\.\_L\ i Kp =]Jvy, per 1/tg<v, <1/7
N N U
A A NGc/400 e 1/1,<1/7q
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= e R e N v (metodo dell’ottimo simmetrico)
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[
mg =T+ larctan( ViuTR) — E] —arctan(vy,T,) — arctan(vy,t') — arctan(vy,t")
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5.2 - Risposta della velacita al gradino di coppia di disturbo con regolatore PI.

B M .M,
foooAa)(t)dt A nax
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5.2 - Risposta della velocita al gradino di coppia di disturbo con regolatore PI.
A 8 = A = ML / KI

/:
o*x=0=0 | ox=0=0
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M, =Gr
G 'l \
/A G l
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Un controllo di velocita con regolatore Pl si comporta come una molla
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5.3 - Praogetto del limitatore - Azione anti wind-up integrale

Schema di controllo semplificato esemplificativo
senza anti wind-up integrale

PI Gyls) =1
4 K, m*P=KPA0)\ /
0* + ’ - ¥ ()
N moy/mEmT 1
+ Ao . AN > s) /
- Lo K /s L
\ m*, /
N J

o'=®
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Gp,(s) =1 / Carico meccanico
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5.3 - Praogetto del limitatore - Azione anti wind-up integrale

Esempio di risposta di
velocita ad un riferimento
a gradino senza azione

anti wind-up integrale
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5.3 - Praogetto del limitatore - Azione anti wind-up integrale

Schema di controllo semplificato esemplificativo
con anti wind-up integrale

PI
4 N
Kp
O* + — ¥ 0
v m=m- _1
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0= \ )
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Carico meccanico
Gp,(s)=1

Gy (s) =1
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5.3 - Progetto del limitatore - Azione anti wind-up integrale

Esempio di risposta di
velocita ad un riferimento
a gradino con azione anti

wind-up integrale
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