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= Definicio de Funcio de Transferencia

‘anornena Funcid de Transferéncia (FT) d’un sisterna a la relacido entre la transformada de Laplace de la variable de sortida i la
ici inici [ zero

transformada de Laplace de la variable d’entrada, suposant que totes les condicions inicials s fan igual a . La funcid de
ttttt feréncia d'un sistema (o component) representa la relacid gue descriu la dindmica del sistema considerat,

Contingut [amaga ]
1 Condicions inicials
Caracteristiques de la Funcid de Trans feréncia
mples de caloul de ns d f
. emple 1 =
. emple 2:
Condicions inicial
anada I'equacid diferencia [
d™y(t qn—1 d"tu(t du(t
N o P e P e y(t) = by b1 4 bt
] - n— Tl — - [
dt” di™—1 d di—1 dt
aplicant la transformada de Laplace i a es s'obté:
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Fitxa 24 Precisio estatica de sistemes a temps discret realimentats

El Teorema del Valor Final a la Transformada 2 estableix que:

Tep  + E Tpv

Ciz) Giz) -
T ety = lirnz - 1) £(2)

El segient diagrama de blocs representa un sistema de control atemps discret (digtal directe) d'accid
reversa on el setval de sortida és la wanahle controlada (o wartable del procés PV 1 'entrada és el

senyal de referéncia (o set-potnt SP):
21 s'obté un nou diagrama de blocs perd ara amb senyal de sortida l'error de control es pot obtenr

l'etror de control (en el dorimt transformat Z) com el products entre el senyal de referéncia
- transformat 1 1a funcid de transferéncia discreta que relaciona 'error atnb la consigna:

Tap + 1 -,E(z}= 1 ¥(2)
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1. Descripci6 matematica de sistemes dinamics

a de control realimentat mitancant un regulador proporcional (amb ffp = 3] de la velocitat
angular de sortida roces DRIVER+HMOTOR+TACODINAMO. [dentifiguem el sistema mitjancant un grao de 7 Yolts

d'amplitud com a consigna i la funcio de transferencia en llag tancat GT(S) resultant es:

0’75
Gr(s) = Fosam

Poderm afirrnar gue el guany estatic del conjunt DRIYVER+HWMOTOR+TACODINAMO en llag obert (sense el controlador P és
e

Trieu una O a
resposta. Hog=2
® h Amb K g = 4 el guany estatic del sistema de control realimentat seria
Ko=4 g 00,
7 =1370.
O C
Hog=1

o d
Hog=3
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