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OBJETIVO

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



Relación con otros Temas de la asignatura

Control de procesos y sistemas de medida
Caracterización del comportamiento de un sistema en situaciones estáticas
Caracterización del comportamiento dinámico de un sistema

TEMA 0 TEMA 1 TEMA 2 TEMA 3

Instrumentación
Electrónica en

Física
(2 hora expo-

sitivas)

Amplificación
(10 horas)

Filtrado
(6 horas)

Conversión
de datos
(6 horas)



CONTENIDOS

• Control de procesos y sistemas de medida

• Caracterización del comportamiento de un sistema 
en situaciones estáticas
– Curva de calibración o función de transferencia estática

• Caracterización del comportamiento dinámico de 
un sistema
– Análisis en el dominio transformado

• Función de transferencia

• Función de respuesta en frecuencia

– Análisis en el dominio del tiempo



Control de Procesos



Control de Procesos

• Sistema en lazo cerrado



Control de Procesos

P
R

O
C

E
S

O

SISTEMA DE CONTROL

Visualizador

SENSOR ACONDICIONAMIENTO

ACTUADOR

TRANSMISOR

RECEPTOR

Señal
eléctrica

Variable
física

Señal
medida

Señal
mando

Medio de

transmisión

SISTEMA DE MEDIDA



Sistemas de Medida
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Sistemas de Medida
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Sistemas de Medida
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Ejemplo de Sistema de Medida
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Características estáticas. 
Curva de calibración



Características estáticas. 
Curva de calibración: límites

Sensibilidad
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Errores
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Operación Resultado Resultado corregido

Suma

Diferencia

Producto*

Cociente*

Propagación de errores
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2
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Calibración
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Calibración



Características dinámicas



Características dinámicas



Características dinámicas

Modelos matemáticos
• Sistemas lineales invariantes en el 

tiempo:
• Dominio temporal: Ecuación diferencial 

lineal con coeficientes constantes de orden 
“n”



Características dinámicas

Modelos matemáticos
• Sistemas lineales invariantes en el 

tiempo:
• Dominio transformado: plano “s” 

• Transformada de Laplace con c.i. nulas



Características dinámicas

Modelos matemáticos
• Sistemas lineales invariantes en el 

tiempo:
• Dominio transformado: plano “s”
• Función de transferencia G(s):



Características dinámicas

Modelos matemáticos
• Sistemas lineales invariantes en el 

tiempo:
• Dominio de la frecuencia: s=jω
 Régimen sinusoidal permanente

• Función de respuesta en frecuencia G(jω):



Características dinámicas
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Características dinámicas
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Características dinámicas
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• Sistema lineal

• Sistema no lineal: creación de nuevos armónicos



Características dinámicas



Características dinámicas

Ejemplo: circuito RC

• Análisis en el dominio del tiempo: ecuación diferencial
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Características dinámicas

Ejemplo: circuito RC

• Modelo en el dominio transformado: función de transferencia

C

1.6uF

00

R

10K

௜ ௢

 

“Plano s”

X



Características dinámicas

Ejemplo: circuito RC

• Modelo en el dominio de la frecuencia: función de respuesta 
en frecuencia
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Características dinámicas

Ejemplo: circuito RC

Diagramas de Bode
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Características dinámicas

Ejemplo: circuito RC

Diagramas de Bode
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Características dinámicas

Ejemplo: circuito RC

Señales en el dominio del tiempo
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Características dinámicas

Ejemplo: circuito RC

Señales en el dominio del tiempo

௜

௢

ଵ଴
௢

௜ ଵ଴଴ு௭

௢

௜ ଵ଴଴ு௭

ିଶ଴ଶ଴



Características dinámicas



Sistemas de primer orden
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Sistemas de segundo orden


