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DESENVOLVIMENTO E METODOLOGIA

Atuagio do controlador PID

Este controlador, exige a sintonia de trés pardmetros: Kp (proporcional), Ki (integral) e Kd (derivado),
atuando tanto no regime transitério quanto no regime permanente do sistema.

= Acdo Kp - pode reduzir as oscilagdes da variavel de confrole (angulo de arfagem), mas ndo garante
que a mesma esteja no valor desejado (referéncia).
+ Acdo Ki - elimina o erro em regime permanente.

= Acdo Kd - reduz as oscilagdes do sobressinal da resposta de saida.
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