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Relacion entre las variables 's' y 'z’
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Aproximacion numérica de la integracion
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En el lazo de control digital, un controlador PID que
tipicamente se aproxima por el método rectangular en
atraso, se expresa por la funcién de transferencia 6¢(z)
y la planta 6p(z) se puede obtener por medio del
eqivalente ROC. Se analiza y disefia enteramente en el
dominio de 'Z', con periodo de muestreo T.
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Equivalente discreto del controlador PID por aproximacion
rectangular en atraso.
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Equivalente discreto del controlador PI por aproximacion
rectangular en atraso: de la tabla anterior
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Equivalente discreto del modelo de la planta por medio del retén
de orden cero ROC: G (s) ROC G,(2)
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Se tiene un sistema discreto cuyas seiales de entrada y salida
son u(kT) y y(kT). La funcidn de transferencia del conjunto
formado por el ROC y la planta es
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El muestreo sobre la sefial y(7)permite establecer la transformada
Z de la funcion anterior. Referencias [1]y [2].
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Tabla de equivalentes ROC
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Tabla de
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ROC
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de variables de estado.
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La aproximacion ROC de la planta también se expresa en los modelos
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En el lazo de control digital, un controlador PID que
tipicamente se aproxima por el método rectangular en
atraso, se expresa por la funcion de transferencia 6¢(z)
y la planta 6p(z) se expresa por medio de la aproximacion
ROC.

Se analiza y disefa enteramente en el dominio de 'z', con
periodo de muestreo T, empleando pardmetros de disefio
de sistemas continuo, mapeando las caracteristicas
dindmicas al plano 'Z'.
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Andlisis, disefio y aplicacion de un sistema de control digital en el
Lab. de Control Digital: reporte de alumnos
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