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TEMA 3

RESPUESTA ESTACIONARIA

1.Introduccion
2.Comportamiento en régimen permanente
3.Tipo de un sistema
4.Entradas de prueba
5.Constantes de error
— Constante de error de posicion
— Constante de error de velocidad

— Constante de error de aceleracion
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1.INTRODUCCION

La sefal de salida de un sistema, normalmente, no sigue de forma instantanea los
cambios de la sefal de referencia. Esto se refleja en un régimen transitorio de la
respuesta que dura un determinado tiempo.

Cuando la respuesta se estabiliza, se dice que el régimen transitorio ha finalizado

y la sefial pasa a estar en régimen permanente o estacionario. Esto ocurre cuando

el tiempo tiende a infinito.
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2.COMPORTAMIENTO EN REGIMEN PERMANENTE

El error mide la precision de un sistema cuando se aplica una entrada especifica.

Si la respuesta y la entrada no coinciden exactamente se dice que el sistema

presenta un error en régimen permanente.

ERROR EN REGIMEN PERMANENTE

erp = lim e(t)

t—>oo

E(s) = R(s) — C(s) = R(s) — E(S)G(S)>

E(s) =[1+G(s)] =R(s)

Si la realimentacion no
fuera unitaria H(s) # 1

E(s) 1

R(s) 1+G()H(s)

_ R(s)
BT
E(s) = R(s)

1+ G(s)H(s)
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2.COMPORTAMIENTO EN REGIMEN PERMANENTE

Aplicando el teorema del valor final:

SR(s)

= 11m e(t) = hmsE(s) = 11 BT 60s)

_ SR(s)
“p = 01+ G()H(s)

R(s) E(s) | o —]} C(s)
E G(s)
r(t) e(t) T c(t)
El error en regimen permanente depende de:

Tipo de un sistema:
« Sistema con realimentacion unitaria: G(S)

« Sistema con realimentacion no unitaria: G(s)H(s)

«Senal de entrada: R(s)
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3. TIPO DE UN SISTEMA

Si la funcidn de transferencia en lazo abierto G(s) se expresa de la forma:

KA +Tis)(A +Tys) ...

Gls) = sI(1+T,s)(1+ Tys) ...

K: Ganancia de lazo abierto.

T : Constantes del sistema.

Tipo de un sistema: Determinado por el orden del polo en el origen (s=0)

de lafuncion de transferencia de la cadena abierta: j
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4. ENTRADAS DE PRUEBA

— ESCALON DE POSICION
r(t) = R.u(t) R

£[r(t)] = R/ .

r(t) = R.t.u(t)
E[r(] =&/,
— ESCALON DE ACELERACION (PARABOLA)
r(t) = R.tz/z .u(t) '
E[r()] = &/ 5
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5. CONSTANTES DE ERROR

« ERROR DE POSICION

_1 SR/S R
“or T 0T+ G(s) 1+ lim G ()
S—

K, = CONSTANTE DE ERROR DE POSICION ]Si_r)%G(s) =K
R
Crop = 71 o
1+ K,
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5. CONSTANTES DE ERROR
+ ERROR DE VELOCIDAD

_ R/ 2 R
“rov = 0T 1 G(s) lirré s.G(S)

K,= CONSTANTE DE ERROR DE VELOCIDAD lims.G(s) =

Crpv

& =
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5. CONSTANTES DE ERROR

= ERROR DEACELERACION

rva = 01 + G(s) lim s2.G(s)
S—

, . 2 —
K, = CONSTANTE DE ERROR DEACELERACION E}% s%.G(s) =K,
r(t) /) c(t)
R
e = -_—
rpa K,
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SISTEMA DE TIPOO

K (1+T;s) (1+4T,s)

G(s) =
(1+T_.s) (1+T,s)
K, = lim G(s) = K e, = R/ (1+K)
s—0

K, = 1lim s-G(s) =0 e, =
s—0 ’

K, = lim s® G(s) = 0 €pa =
s —0

Una sefal activa constante produce un valor constante de la variable

controlada.
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SISTEMA DE TIPO 1

K (1+T;s) (1+4T,s)

G(s) =
s (1+4T.s) (1+T,s)

Ig=limG(s)=oo e = 0
s —0

K, = lim s-G(s) = K e, = R/K
s—-0

K, = lim s* G(s) = 0 €rpa =
s—0

Una sefal activa constante produce un cambio constante (velocidad
constante) de la variable controlada.
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SISTEMA DE TIPO 2

K (1+T,s) (1+T,s)

G(s) =
s* (1+T.,s) (1+T.s)

Kp=limG(s)=oo erpp=0
s—0

K, = 1lim s:G(s) = o erpv=0
s—0

K, = lim s* G(s) = K e.. = R/K
s—0

Una sefal activa constante produce un cambio constante de velocidad

(aceleracion constante) de la variable controlada.
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