CONTROL ANALOGIGO CONTROL DIGITAL
Accion P Accion P
Funcién de G.(s) =K, G.(2) =K,
transferencia
Ecuacion u(t)=Ke(t) u(kT)=K.e(kT)
d!ferenc!al oen T — periodo de muestreo
diferencias
Realizacion R2
Ecuacion en diferencias:
R1
te u(kT)=K.e(kT)
—0—._'_
°0 F + u(y
Amplificador inversor

Funcion de Aproximacion rectangular en atraso

transferencia (z _1) 1 T
1 N 7T | K (T+T)| D@ B
Gc(s):Kc(H—j:Kc ! G.(2)=K, | —~ i |z el ! D
Ts s (z-1) T (z-1) z-1
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Ecuacion 1—a U 2)
diferencial o en 1 G.(2)=K.a| =22 |=
diferencias u(t)=K, e(t)+—Je(t)dt 1-7 E(2)
' Despejando U(z) y anti-transformando:
u(k) =u[(k-DT ]+ K ae[KT]-K.e[(k—-DT]
Realizacion R2 c
HNf}i Ecuacion en diferencias:
e : u(k) =u[(k -DT]+K,ae[kT]-K.e[(k-1T]
e(t) F + N ' u(t)
Configuracién inversora

Funcion de Aproximacion rectangular en atraso

transferencia PD realizable: (z-1) Ty
1+T,
6.()=K 115 =KCN(Td+T) (T,+T) kN 2B
1+T,s ° °f, T,(z-1) T, +NT T ¢ z—
G.(s) =K, T conN>1 1420 d d 4
14 1d g N Tz (T, +NT)
N
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Ecuacién 1
diferencial o en | PD ideal: G, (2)=K, L 1_'82_1 _V@
diferencias q 1-y2 E(z)
u (t) =K [e(t)"LTd Ee(t)} Despejando U(z) y anti-transformando:
u(kT) = pu[(k=DT ]+ KN %e[kT]— K Nye[(k-1T]
Realizacion

R2 c
R1 C Ecuacion en diferencias:
+ oA i
.

' u(kT) = pu[(k-1T ]+ KCN%e[kT]—KCNye[(k—l)T]

10T

Configuracion inversora




