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UNIDAD 1- Parte 1

Introduccion

Lazo de control realimentado
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Variable controlada: esta es la variable que se debe mantener o
controlar dentro de algun valor deseado. c(t)

Punto de control o set-point: valor que se desea tenga la
variable controlada. r(t)

Variable manipulada: es la variable que se utiliza para mantener
a la variable controlada en el punto de control.( por ejemplo el
caudal de vapor del caso anterior). m(t)

Perturbacion: cualquier variable que ocasione que la variable de

control se desvie del punto de control. ( por ejemplo la temperatura
de ingreso del producto a procesar del caso anterior T; (t) ). d(t)
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Sensor: elemento primario de medicion.

Transmisor: elemento transductor / transmisor de la
senal.

Controlador: nucleo del sistema de control, siendo el
algoritmo PID el mas utilizado.

Elemento final de control: frecuentemente se trata de
una valvula de control aunque no siempre. Otros
elementos finales de control comunmente utilizados son
las bombas con motores eléctricos dotados de variadores
de velocidad.

Lazo de control realimentado: los elementos citados
mas el proceso a controlar.
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UNIDAD 1 - Parte 2

TRANSFORMADA DE
LAPLACE
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La transformada de Laplace se define por,

L[f()]=F(s)= If(f‘}f_”-‘-ff (1.1)

Donde: f(t) existe para todo ) =t< a0
s= g+jm variable compleja

Es decir que la funcion £ (t) en el dominio del tiempo es convertida mediante la transformada de
Laplace en una funcion F(s) en el domimo de s.
Para la integral (1.1) tenga sentido se debe satisfacer en particular la condicion:

f(6)e™ -0 para { >0

Satisfecha esta condicion e integrando por partes tenemos que:

d ! —st _[Hﬂ"l" o jmru
f{ ) J-f (f} dt u=¢e¢ " = du=-se "dt

dv=f(f)dt >v= j dv= f(t)

[ 7 @e di=efe)-[ fe)=s)edt

= f(t)e™ ﬂ +3T f(He*dt
LS 0)]=-/0) +sF(s)| a2




4 39 v —u(n)
e dt

dx

d x ; B d* d:
I{F +3 7 zx} = T [u(n)] z[ d:} ¥ I{ad_‘j + I[2x]=U(s)

I[2x]=2X(s)

|3 %} = 35X (5)-3X(0)

I [?} = I[E} =sT[x]-x'(0)

dt

I{‘%} = s[sX (5) = x(0)]= x'(0) = s* X (5) — sx(0) - x'(0)

52X (5)+ 35X (5)+2X(5) — x'(0) - sx(0) = 3x(0) = U(5)
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X (5)+ 35X (5)+2X(5) = x"(0) = sx(0) = 3x(0) = U(5)

sx(0) +3x(0) + x' (0) + U ()

Xis)=
() s +35+2

sx(0) + 3x(0) + x"(0) + U(5)
(s+2)s+1)

X(s) =

U(s) =~y x(5) = O+ 30 £ X O+ s
¥ (s+2)s+1)

5+3 |

le.?)=({3+213+I}Jrfﬂ}+[{s+2;[3H}JII(GH (s+2)s+1)s
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Funcion del tiempo

Transformada de
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Propiedades fundamentales de la funcion trasformada

Linealidad
I’[ﬂ]}J] + ﬂ:J’E] = ﬂ]I’[}I] ]+ ﬂ:I[}’:]

Traslado

It £ d)]= ™ ¥ (s)

Denvadas

L % =s5¥(s)—v(0) Integrales

d-y

_dfl_

= 5¥(s) - s9(0) - ' (0) I[ [ f{f}&’r}%l’{x}

d"y | ) d"y
I — |=5"Y(s)=s5""w(0)-
o (5) b r

=l
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Teorema del valor inicial y del valor final

Los teoremas de los valores inicial v final, pueden brindar informacion de como se comporta el
sistema al principio vy al final de la respuesta a una perturbacion, examinando el linute de x(s)
para s= o0 y para s=>(0.
El teorema del valor inicial es:
lim f(f)= Im sF(s)
t—0 8 —» 00

El teorema del valor final es:

lim f()= lm sF(s)
t—a0 s >0
a) para el teorema del valor final

sx(0) + 3x(0) + x' (0) + 1 ;s]

v

s =0 5= 0 +35+2

Im sX(5)= bIm .1:.|:
lim x(f)= lm SXI:S}:%

1—300 5 —3 () b} para el teorema del valor imicial

Es conveniente dividir numerador y denominador de (1.13) por s con lo que
i 3x(0) x'(0) 1]
x(0)+ X }+I( ]+—

5 5 2

Im sX(s5)= lm 3
S — 0 §—» 0 52 +3s+s

Im x(f)= lm sY (_s] = x(0)
t—0 8 =30
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Funcion de transferencia

L [s ahda(t) ]
I |entradal(t)

Funcion de trans ferencia = G(s) =

u(t) Proceso x(t)

U(s) G(s) X(s)

_TU.]=1+1E—2:+E—: X(s)= /2 . /2 L
2 2 5 s+2 s+l

u(t)=0 parat <0 F 1
u(t)=1 parat =0 —> U(s) :?
G{S:I= ‘k:{-i'}z = I
Uls)  5%435+2
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