Control Planta Generalizada Hinf, relacion con escalado

(c) 2018, 2021, Antonio Sala Piqueras, Universitat Politécnica de Valencia. Todos los derechos reservados.
Presentacion en video en: http://personales.upv.es/asala/YT/V/hinfeml.html
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Planta a controlar

Asumiremos que esta escalada, para que pesos sean "alrededor de 1".
s=tf('s');
G=4/(s+1)/(0.11*s+1);

sigma (G, tf(1l)),grid on
axis([le-2 1le2 -20 201)
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t est masrapido=pi/3.5

t est masrapido = 0.8976


http://personales.upv.es/asala/YT/V/hinfeml.html

Control con 1 grado de libertad

Minimizar error (r-Gu), con informacioén al controlador coincidente con dicho error. También debemos ponderar
la accién de control.

PlantaGen=[-1 G;

0 1;
-1 Gl
PlantaGenSS=minreal (ss (PlantaGen));%eliminar las dos copias de G, realizacidén minima!

PlantaGen.InputName={'r"', 'u'};
PlantaGen.OutputName={"'e', 'u', 'e'};

Warning: Some input or output names are repeated.

%pesos de referencia y accidédn de control en planta ponderada
Wref=1;
Wu=1;

errorposiciondeseado=0.02;

anchodebandadecontrol=2.78; %caso 1l: 3.5;% caso 2: 2.78;
GanFerr=(1l/errorposiciondeseado) ;
tau=GanFerr/anchodebandadecontrol;

Werror=GanFerr/ (tau*s+1) ;
sigma (G, Werror, 1/Werror,tf (1)), grid on
legend('Planta Escalada', 'Peso Error', 'Inversa Pesos (plantilla)')
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PlantaPonderada=minreal (ss (blkdiag (Werror,Wu, 1) *PlantaGenSS*blkdiag (Wref,1)));
[K,CL,GAM, INFO]=hinfsyn (PlantaPonderada,1l,1); S%Sprobar 'TOLGAM',6 le-4
GAM

GAM = 0.9998

%estoescero=norm (CL-1ft (PlantaPonderada,K),inf) $CL es la interconexidén LFT de la plant
sigma (CL) ,grid on
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Analisis del resultado

sigma (K, logspace(-2,3)), grid on
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zpk (K)
ans =
-310.79 (s+9.091) (s+1)

(s4310.7) (s412.93) (s40.0556)
Continuous-time zero/pole/gain model.
buclecerradodetodalavida=minreal (feedback (-G*K, 1)) ;
2 states removed.
eig(buclecerradodetodalavida)
ans =
-310.8334

-8.5074

-4.3582
acciondecontrol=minreal (feedback (-K,G)) ;

2 states removed.

%$todo junto
sigma (buclecerradodetodalavida, acciondecontrol, G, logspace (-1,2))
legend('b.c.','u', 'b.abto'), grid on



Singular Values

20 T T
b.c.
u
b.abto
10 —
)
z
n - -
18]
=
m
>
|
o
z . i
o
E
A
40 _
_50 1 1
101 10" 10! 102

Frequency (rad/s)

step (buclecerradodetodalavida, acciondecontrol), grid on

Step Response

Amplitude

Time (seconds)



Reduccion de Orden del regulador resultante

hsvd (K)

Hankel Singular Values (State Contributions)

State Energy
w
T

State

bopt = balredOptions ('FregIntervals', [0,50]);
Kred=balred(ss (K),2,bopt) ;
zpk (Kred)

ans =
-0.94529 (s+1) (s+8.676)

(s+0.0556) (s+11.66)

Continuous-time zero/pole/gain model.

sigma (K, Kred, logspace (-2,4)) ,grid on

I iable modes
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bucleponderado2=1ft (PlantaPonderada, Kred) ;
norm (bucleponderado2, inf)

ans = 0.9998

buclecerradodetodalavidared=feedback (-G*Kred, 1) ;
acciondecontrolred=feedback (-Kred, G) ;

step (buclecerradodetodalavida, buclecerradodetodalavidared)
grid on, title('Salida ante escalon')



Salida ante escalon
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step (acciondecontrol,acciondecontrolred), grid on, title('Accion de control')

Accion de control
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sigma (buclecerradodetodalavida,buclecerradodetodalavidared) ,grid on
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sigma (acciondecontrol, acciondecontrolred), grid on
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