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Par ametros estaticos a partir dela curva derespuesta al escalon

Todos los métodos eval llan la ganancia estética K a partir de los valores de | os estados estacionarios
inicial y final dela curva de respuesta a escal6n segun:

y(t > o) -y(t=0)
A
y(t—o0): Valor correspondiente a nuevo estado estacionario
y(t=0): Vaor de estado estacionario inicial
A: magnitud del escalon

K =

Sistemas de segundo 6rden subamortiguados

Un sistema de segundo orden subamortiguado (£<1) esta caracterizado por la siguiente funcién de
transferencia:
K
G(9) = 1, 2
— s+ s+l
o, (OM
&:. Coeficiente de amortiguamiento. Es un parametro dinamico que
da una medida de la fuerza de roce en los sistemas real es.
on: frecuencianatural de oscilacion . Es también un parametro
dinamico.

Respuesta de un sistema de segundo orden subamortiguado ante un escalén de magnitud A.
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1. Delarespuestatemporal gue se obtiene se miden tres magnitudes:
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e El periodo propio de oscilacion (tp)
e El primer sobrevalor (SV)
e El segundo sobrevalor (SV,)

2. Procesamiento de los datos

. : : o 2n
e Calculo delafrecuenciapropiade oscilacion: 1, =— —awp
©p
—2ng

SV 2
e Cdculo del coeficiente de amortiguamiento: RA = gz _elE 3
1

e Cdculodelafrecuencianatural: o, = w,/1-&

Si £<1 laidentificacion dinamica esta concluida. Si £>1, conociendo la frecuencia natural (o) y €
coeficiente de amortiguamiento (&) se evalUa las constantes de tiempo:

1
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Identificacion de funciones de transferencia simplificada como constante de tiempo mas
tiempo muerto. M étodo de Ziegler y Nichols.

De la curva de respuesta (al escaldn) se determina € tiempo muerto aparente L interceptando la
tangente a la curva de respuesta, en su punto de inflexion B, con € g e horizontal correspondiente al
valor de estado estacionario inicia . El tiempo correspondiente a la interseccion de la tangente con
lalinea horizontal del estado estacionario final esL + .

y(t)

tiempo




