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Fig. 6.33 Diagrama de bloques para operacion servo para dos tanques con
calentamiento a) Total b) Simplificado



MODELOS MEDIANTE DIAGRAMAS DE BLOQUES

Establecer modelos para sistemas complicados es el resultado de enlazar algunos subsistemas o elementos, cada uno de los
cuales tiene su propia funcion de transferencia.

Los diagramas de bloques se pueden utilizar para representar cada uno de estos subsistemas y el sistema como un todo.

Es esta presentacion la atencidn se centra en representaciones y como se determina la respuesta global del sistema a partir
del conocimiento de la funcidn de transferencia individual de cada bloque.

Blogues en serie:

x y z
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Sabemos que:

yix =G
=G
o X z
=2 g6, — GG |/
X Yy X

Asi, el numero de bloques en serie, con funciones de transferencias G;(s), G,(s) y G3(5), etc, se puede reemplazar por un
solo bloque con una funcion de transferencia G (s).

0o(s) = G(s)8;(s) = G1(s)G2(s)G3(s) * 6;(s)



Bloques en paralelo:
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La funcidn de transferencia de dos o mas bloques en paralelo es igual a la suma de las
funciones de transferencia de cada uno de los bloques dispuestos en paralelo.

Funcion transferencia Global = G(s) = G1(s) + G,(s)



MODELOS MEDIANTE DIAGRAMAS DE BLOQUES

Bloques con lazos de realimentacion:

Entrada a G1: 0;(s) — H(s)8,(s)
8,(s) = G1(5)8;(s) — G1(s)(H(5)6,5) ) ), (s)[1+ Gy ()H(5)] = G1()8;(s)

Realimentacion Negativa G(s) = G1(s)
6(s) = 1)
1—G,(s)H(s)

Blogues en serie con un lazos de realimentacion:

Funcion transferencia de la trayectoria directa = G,(s)G,(s)G3(s)

0,()__ Gi(8)6a()G(s)
0;(s) 1+[G1(s)G,(s)G3(s) ]H(s)

G(s)




Transformacidn Ciagrama originzl Ciagrama equivalente Ecuacion

Combinacion de blogues it 51 . . NEN
en serig * P Gil#iGsLe) * f.(5) =G (s)G,{s)0(s )]

L . . A a) . AED]
Eliminacion de un lazo " s

de reaimentacion

- T 0,(5) = Gls )Ib(s) + His )0,{s)]

—

Eliminacion de un fazo
de prealimentacion

Gis) 3, (s} 0,(5)=1G,(s) £ G,(s)10,(s)

Equivalencias en
Sistemas de Bloques: . Remocitn de un blogue

:’:a.lji?rli?;ggn | " - i i (s)=Gis)e(s)+ HE,(5)

Fomocion de un blogque

d | d
Srealimantacion #,(5)=(G/() £ G, (s)i0,(5)

hovimiento de un

nita fes de
tnbogue > | 0,(5)=Gis ¥h(s) £ 0a(s)




Equivalencias en
Sistemas de Bloques:

Mowvirniento de un punto
suma después de un
blogue

U, [s)=GisJ[#(s)+ y(s]]

Reacomodo de punios
suma
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a.(s} LALT
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O.(s)=0(s)+ (5] L 0y(s)

Reacomodo de puntos
suma
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B,(8)=(s) £ 0,(s) + fiy(s)

Movimiento de un punto
de separacion antes de
un blodgue

Gls) . i)

#.(s)

f.{5)=Gls)i(s)

Movimiento de un punto
de separacion después
de un blogue

ALY A

Gls) —a

#1ish

fi, 5 )= Gis )i (s)

Movimiento de un punto
de separacidn anles de
un punto suma

e @ (5}
+ ; * -
i

Aty #,08)

A,0e)=0(s)L0,(5)

tovimiento de un punto
de separacion después
de un punto suma

mis) + 15}
*

fi(s] ¢,{5)

d ls)=8,s]=a.(s)




MODELOS MEDIANTE DIAGRAMAS DE BLOQUES

Simplificacion de diagramas de bloques:

La exposicion anterior sélo representa algunos de los métodos de simplificacion de diagramas de bloques. Asi, varios
bloques en serie se pueden reemplazar por 1 “solo bloque; blogues con un lazo de realimentacién se puede sustituir por 1
solo bloque sin realimentacioén; y bloques con un lazo de pre-alimentacion se pueden reemplazar por 1 solo bloque.

Entradas multiples:

Con frecuencia en los sistemas de control existen mas de una entrada al sistema. El procedimiento para obtener la relacion
entre la entrada y la salida para estos sistemas es:

1.
2.
3.
4.
5.

Hacer las entradas igual a cero, excepto una de ellas.

Transformar el diagrama de bloques resultante a uno que sdlo tenga una trayectoria directa y una de realimentacion.
Determinar, entonces, la seial de salida debida a la entrada que no es igual a cero.

Repetir los pasos 1, 2 y 3 para cada una de las entradas en turno.

La salida total del sistema es la suma algebraica de las salidas debidas a cada una de las entradas.

La siguiente figura muestra un control basico con una entrada de referencia es 6;(s) y una entrada de perturbacion 6,(s):



Bloques con lazos de realimentacion:

_ 0, (s) _ G1(s)G,(s)
C60i(s) 1+ Gi()G,(s)H(s)

Cuando 8,(s) = 0: ‘ G(s) (1)

Cuando 0;(s) = 0 se obtiene el siguiente diagrama de bloques:

(5]
: v, (5]
G(s) +é>7 G, (s) »—
Realimentacion negativa:
e ~H(s)
0,(s) Go(s) Go(s)

G(s) =

(2)

0:(s) 11— Gy(S)[=G(HH()] 1+ G1(s)G,(s)H(s)

Asi, la salida total del sistema cuando esta sujeto a ambas entradas es la suma que se da de las ecuaciones (1) y (2):

G1(s)G,(s) v 0;(5) + G, (s)
1+ G1(s)Go(s)H(s) 1+ G1(s)Gy(s)H(s)

0o(s) = 0a(s)



