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Actuator Dynamics I

Proceso

IMC Controller .. Madei
(explicit implementation)
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en video: http://personales.upv.es/asala/YT/V/imcce2s.html

Este fichero fue creado en Matlab R2019b.

Interfaz de usuario

D

Modelo 4@

Respuesta ideal IMC

(sin saturar ni ruidos ni error de modelado)

Nota K_implicit = PID, aproximan retardo por Taylor.

No dan el mismo resultado que el IMC explicito, que continen sin aproximaciones el retardo del modelo.
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IMC Controller

(implicit implementation)

PID(s)

S-IMC PID Controller

Seleccion de controlador (para pruebas)
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