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Funcion auto-ajuste Lexium 05
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Ajuste del requlador utilizando la teoria de control
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pol=polyfit(datosG(15:50,1)*1e-6,datosG(15:50,3),1)

G(s) = PO
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Ajuste manual — Tipo: Control < % \
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- Eliminar el prefiltro: CTRL_TAUiref=0 = % \/
-Escalon de 1A, salto positivo, 10ms 20 Jr
0
0.5 1 1.5 2 2.5 3 3.5

Timestamp (us) x 10°



Ajuste de la ganancia proporcional

m Kp para obtener un ancho de banda de 25Hz en B.C.
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Comprobar resultado simulacion / Lexium
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Ajuste del regulador Pl
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Ajuste del regulador PI

Definiciéon de Lugar
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Comprobar resultado simulacion / Lexium
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