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OBJETIVO

 |ntroducir una serie de conceptos que vamos a
usar y desarrollar en profundidad en los restantes
temas de la asignatura



Relacion con otros Temas de la asignatura
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Control de procesos y sistemas de medida
Caracterizacion del comportamiento de un sistema en situaciones estaticas
Caracterizacion del comportamiento dinamico de un sistema



CONTENIDOS

Control de procesos y sistemas de medida

Caracterizacion del comportamiento de un sistema
en situaciones estaticas

— Curva de calibracion o funcion de transferencia estatica

Caracterizacion del comportamiento dinamico de
un sistema
— Analisis en el dominio transformado

* Funcion de transferencia
» Funcion de respuesta en frecuencia

— Analisis en el dominio del tiempo
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Control de Procesos
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PROCESO
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Sistemas de Medida
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Sistemas de Medida
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Sistemas de Medida

Sensor Acondicinador
Canal1 —» 1 — 1 -
Sensor Acondicinador [
Canal 1 —» 2 — 2 —> o 8
ﬁ 5 Proce- Salida
ig ADC sador DAC
<
=
2< L) A
I ! I
| | |
Sensor Acondicinad !— v— -
Canal n " | .| Acon |r<]:|na or |, ¢ - ————l————— - — s === ==-




Ejemplo de Sistema de Medida
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Caracteristicas estaticas.

Curva de calibracion
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Caracteristicas estaticas.
Curva de calibracion: limites
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Errores

‘Valor medido — Valor exacto‘

‘Valor medido — Valor exacto‘

Valor exacto



Propagacion de errores

Operacidén Resultado Resultado corregido
S
uma (axka)+(bhsb) | (a+b)x(k,a+hb) | (a+b)xy(ka) +(b)
Diferencia
(atka)-(brhkb) | (a—b)+(ka+k,b) | (a—-b)t(k,a) +(k,b)
Froducto (atkya)-(brk,b) | abxablk, +k,) abtabyk? + k2
Cociente’ atk,a a a a a [, 2
bk Eiz(kﬁrkz) ziz,/k, +k;




Calibracion
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Calibracion
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x(t)

Caracteristicas dinamicas
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Caracteristicas dinamicas

x(t), x(t) A
/\_/\/\/ ¢ ¢
> >
S\ VALOR
LA L t “EXACTO” t
> >
- i

retraso VALOR
“EXACTO”

(a) (b)



Caracteristicas dinamicas

Modelos matematicos
¢ Sistemas lineales invariantes en el
tiempo:

« Dominio temporal: Ecuacion diferencial
lineal con coeficientes constantes de orden

(14 J)

n
d™y(t) | d"ty(t) | dy(t)
qen r Am—-1 -1 Foeee 4 aq 1t —+ aoy(t) —
d™x(t) d™m1x(t) dx(t) |
bm om + bm—l Jem-1 + -+ bl PP bOX(t)



Caracteristicas dinamicas

Modelos matematicos
Sistemas lineales invariantes en el
tiempo:

* Dominio transformado: plano “s”

S=0+jw
* Transformada de Laplace con c.i. nulas

sY(s)+a,_s"Y(s) + -+ a;sY(s) + apY(s)
= b,,s™X(s) + b,,_1s™1X(s) + -+ bysX(s)
+ b()X(S)



Caracteristicas dinamicas

Modelos matematicos
¢ Sistemas lineales invariantes en el
tiempo:

* Dominio transformado: plano “s”
* Funcion de transferencia G(s):

Y(s) bps™+ bp_qs™ 1 + -+ bys + by

G(s) = —
() X(s) s"+a,_1s" 1+ +a;s+ag

n=m



Caracteristicas dinamicas

Modelos matematicos
¢ Sistemas lineales invariantes en el
tiempo:

 Dominio de la frecuencia: s=jw
» Régimen sinusoidal permanente

* Funcion de respuesta en frecuencia G(jw):

Y(jw)

6U0) =¥ o)




Caracteristicas dinamicas
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Caracteristicas dinamicas
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Caracteristicas dinamicas

e Sistema lineal
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Caracteristicas dinamicas
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Caracteristicas dinamicas

Ejemplo: circuito RC

R
vi(t) i@ ::_1.6uF Vo(t)
1 1

* Analisis en el dominio del tiempo: ecuacion diferencial

vi(t) —v,(t) = i) R |

dv,(t)  vi(t) =v,(t) + RC
dt

dv, (t)
dt

i(t)=C

T=RC =0,016s



Caracteristicas dinamicas

Ejemplo: circuito RC

R
vi(t) i@ ::_1.6uF Vo(t)
1 1

« Modelo en el dominio transformado: funcion de transferencia
Vi(s) = V,(s) + tsV,(s)
“Plano s” |jw
i) 1
Vi(s) 1+47s 1 a

G(s) =




Caracteristicas dinamicas

Ejemplo: circuito RC

c
i@ T 1.6uF Vo(t)

 Modelo en el dominio de la frecuencia: funcion de respuesta
en frecuencia

- . :
Wow 1 1G(w)| gz 20log+/1 + (Tw)

CU0) =30 = T3 jrw 0(jw) = —tan" (tw)




Caracteristicas dinamicas

Ejemplo: circuito RC

Diagramas de Bode
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Caracteristicas dinamicas

Ejemplo: circuito RC

Diagramas de Bode
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Caracteristicas dinamicas

Ejemplo: circuito RC

Senales en el dominio del tiempo
vO
20 10g10 — ~ 0dB
tlo,5Hz
SRR
— =10=1
Vilo 5wz
... v; =10 sin(2m - O,St) ﬁ
[ Vo = 10 sin (27‘[-0,5t —@)
e NN RSN

o V(Vvli:+) o WZ2(C)



Caracteristicas dinamicas

Ejemplo: circuito RC

Senales en el dominio del tiempo
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Caracteristicas dinamicas
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Sistemas de primer orden
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Sistemas de segundo orden
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