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Variaveis de ganho: Kp, Ki, Kd
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Conforme os estimulos, os motores
podem trabalhar a diferentes
velocidades para assim poderem
virar e responder aos mesmaos.



Proporcional, Kp

* Quando no numero de degraus tende para
infinito, podemos escrever o grafico de
estimulos como uma funcao afim.







Integrador

At = (b-a)/n
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Integrador

Influéncia do integrador:
Corrige “erro” a longo prazo

Diminui a capacidade de resposta imediata

Aumenta o overshoot



Integral wind-up
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kp 1.4 / ki 0.03
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* Serve para “prever o futuro”.

* Diminui o settling time.

* Diminui o overshoot.

* Torna o sistema mais susceptivel ao ruido.









