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Funciones de transferencia discretas

3.1. INTRODUCCION

La funcidn de transferencia en sistemas discretos relaciona las transformadas Z de la salida en
los instantes de muestreo con la correspondiente entrada muestreada.

Para el control por computador de sistemas, serd necesario afadir elementos de muestreo y
retencién como interface entre las sefales discretas y continuas. Por tanto para analizar el
sistema completo serd necesario considerar un equivalente discreto de los elementos
continuos que contenga el lazo de control.

Se presentan en este capitulo las estructuras méas comunes de lazo abierto y lazo cerrado
que se pueden dar en los sistemas de control discretos. En estas estructuras coexisten
elementos puramente discretos con elementos continuos.
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Problemas de Ingenieria de Sistemas: Sistemas Discretos

3.2. FUNCIONES DE TRANSFERENCIA:

3.2.1. En lazo abierto

Estructura 1:

ES) /EX(s) C(s) ; C*(s)

/

MOZ — Gp(s)

G(s)
C(s) = G(s)E *(s)
C*(s) = (G(S)E*(s) ) = % iG(s + jkw )E*(s+ jkwy)
k=—0

Como: E*(s+ jkwg)=E*(s)

C*(s)= E*(s)% iG(erjkws) =E*(s)G*(s)

k=—w

Realizando la sustitucion: E(z) =E* (S)|Z=esT

C(z) = G(z)E(z)

Estructura 2:

C(s) = G2 (3)A*(s)

C(2) =G (2)A(z)

A(2) =G (2)E(2)

C(z) = G1(2)G,(2)E(2)
Estructura 3:

E®) S E ONG1(s) G2(s) [ €©®

C(s) =G1(s)G2(S)E*(s)

C(z) =G 1G,(2)E(z)
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Estructura 4:

BO B ) M@ f1) €O

M(z) = D(z)E(z)

C(z) =G 1(2)M(z)

C(z) = D(2)G,(2)E(2)

3.2.2. En lazo cerrado

Estructura 1

G(s)

C(s)

R(s) ~E(s), E*(s;
+

MOZ — Gp(s)

H(s)

E(s) = R(s) = H(s)C(s)
C(s) =G(S)E*(s)
E(s) = R(s) — H(s)G(s)E * (s)
E*(s)=R *(s)— HG * (s)E * (s)

R*(s)
1+ HG *(s)

C(s) = G(s)E(s)
C*(s)=G*(s)E*(s)

E*(s) =

C*(s) = G*(s)R*(s)
1+ HG *(s)
Como E(z)=E* (S)|Z:eST
C(z) _ G(2)

R(z) 1+HG(z)

Pagina 39



Problemas de Ingenieria de Sistemas: Sistemas Discretos

Estructura 2

R(#) ~E(2)
+

F(z)

C(s)

U@ 3,

H(s)

C*(s) = G(s)A *(s)
C*(s)=G*(s)A*(s)

C(z)

=G(2)A(z)

U*(s) =G(s)H(s)A*(s)
U*(s) =GH*(s)A*(s)
U(z) =GH(z)A(z)

A(z) = F(2)(R(2) - U(2))
A(z) =F(z)R(z)-F(z)GH(z)A(z)

A = R o)GHD

F(z)R(2)

Cz) _

F(z)G(z)

R(z)

1+F(z)GH(z)
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