DIAGRAMAS DE RESPUESTA EN FRECUENCIA

*Diagramas polares
*Diagramas semi-log y log-log

*Aproximacion asintotica de Bode.

(Bibliografia: Kuo, Ogata)



Diagrama polar de respuesta en frecuencia
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En el caso de los ejes coordenados...
Y 4
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La escala del eje horizontal es lineal... por que

una longitud horizontal dada representa un salto fijo de la variable X.
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La escala horizontal es logaritmica por que

una longitud horizontal dada representa un salto en logaritmos de la variable X.



Polos y ceros en el origen, (jo)**
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Polos y ceros en el origen, (jo)**
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Cero simple, G(s)= 1+ Ts

ol << 1.

wl >> 1:
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Polos cuadraticos
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w, = w,V1—-22, for0=¢=0707
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Asintota en baja frecuencia
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rMagnitude (dB)
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RELACIONES TIEMPO-FRECUENCIA

* . / . /
TVF Al buscar lim H( 5} bast?amente s,e, esta‘r‘a engontr,?ndo
5—=0 la “respuesta” en “continua’.

Se tendrd una idea de que tan fielmente
el sistema responde a cambios abruptos
en la sefial de entrada.

* TVI Al buscar lim H{5)
K=o

* Ancho de banda y velocidad de respuesta

“En sistemas pasa-bajos, el ancho de banda esta estrechamente
ligado a |la rapidez de la respuesta”
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Respuesta al escaldn de filtros normalizados de Butterworth de 3°, 7° y 10° orden

“En general cada vez que se agrega un polo nuevo a un sistema, el retardo en
la respuesta temporal resulta incrementada, asi como la velocidad de subida”
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