'_
SubTemas

2.1 Control PID digital convencional
a Version recursiva del control PID digital
Q Estructura del control PID digital convencional

2.2 Control PID digital difuso acoplado
a Estructura del control PID digital difuso acoplado
a Maldicion de la dimensionalidad
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d

2.4 Control PID digital difuso desacoplado
0 Estructura del control PID digital difuso desacoplado
Q Partes P, | y D del PID difuso desacoplado

0 Mapeos, valores linguisticos y reglas
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26 i i@ . Aek) | P difuso

e(k—1) . ~| I difuso

Z—]

e(k-2) _+i _+i Ne(k) [—— Aaty (k)
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m Caracteristicas

La estructura desacoplada es muy atractiva. La base
de reglas es minima. La implementacion es muy
sencilla y evita la maldicion de la dimensionalidad.

Ejemplo: Sistema difuso Mamdani producto

u()/entrada Reglas ‘ Parametros
2 6 48
3 9 72
5 15 120
7 21 168
9 27 216
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m Parte P del PID difuso desacoplado

Ae(Fk)

KT )
+

Z—l

e(f-2) _+i _+i Ae(k)

~ |2




Del diagrama:
u(k)=u(k —1)+Au(k) VAN [ =0z~ AlJ

Au(k)=K,[e(k)—e(k-1)] <  AU=Kp [E —EZ—1]
1-z'U=K,E[1-2"]

U=K E N u(k) =K je(k)

p

Por tanto, bajo la estructura del control PID digital, el mapeo:
Auy, (k) = K Ae(k)

produce un efecto analogo al de la accion P. 6
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m Mapeo de entrada-salida de la Parte P

Aut (k) !

P

Ae(k)
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m Reglas de la parte P del controlador PID difuso
desacoplado

Si Ae es negativo, entonces Aup es negativa
Si Ae es cero, entonces Aup es cero
Si Ae es positivo, entonces Aup es positiva

? ? Au,,

?"IPHHH AHPIH{?X 8
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m Operacion de la parte P del controlador PID
difuso

Auz AuS At P

W Au +w, A, + wi A,

Ae actual Aut, =
W+ w, +w,
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m Mapeo de entrada-salida de la parte P

A A

U -
max

-

Ae Ae

max

u_ .
min
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m Parte | del PID difuso desacoplado

e(h) Ae(k)

e(k—1)

e(k-2) i +f i +f &ze(k)_, &
T
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Considerando solamente la trayectoria integral:
u(ky=u(k-D+Au,(k)y 'y Au,(k)=KTe(k-1)
entonces: u(k)=u(k=1)+KTe(k—-1)
de donde: (1) = u(0)+ K. Te(0)
u(2)=u(l)+ K,Te(l) = u(0) + K,T[e(0) + e(1)]

k—1
u(k)=u(0) "‘K;TZ e( )
Jj=0
Por lo tanto, bajo la estructura del control PID digital, el
mapeo:
P Au, (k) = K Te(k —1)

produce un efecto analogo al de la accion |I. 12
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m Mapeo de entrada-salida de la parte |
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m Reglas de la accion | del controlador PID difuso
desacoplado

Si e es negativo, entonces Au;es negativa
Si e es cero, entonces Au;es cero
Si e es positivo, entonces Au;es positiva

f ? Aut,

AHIIH(IT

2 . e u, .
min nmax Imin
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m Mapeo de entrada-salida de la parte |

} .
min

e €
max

{. .
Imin
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m Parte D del PID difuso desacoplado

16



" J
Considerando solamente la trayectoria derivativa:
u(by—u(k=)=Au, (k) < (1—2‘1)U =AU,

Anﬂ(k)=£[€(k)—2€(k—l)+€(k—2)] PN AUD=£(1—Z‘1)3E

T T
de donde:
K _ e(k)—e(k—l)]
U="4(1-z")E VAN u(k)=K
(1) -k, [ 2=

Por lo tanto, bajo la estructura del control PID digital,

el mapeo:
P Auy (k)= %Aze(k)

produce un efecto analogo al de la accion D.

17
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m Mapeo de entrada-salida de la parte D
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m Reglas de la accion D del controlador PID

difuso desacoplado
Si A’e es negativo, entonces Aup es negativa

Si A‘e es cero, entonces Aup es cero

Si A’e es positivo, entonces Aup es positiva

T T Au,,

HDHHH HDnmx
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m Mapeo de entrada-salida de la parte D

A
Au 5

Au

~ Dmax i

A- E?mfn
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