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PRACTICA 1. MUESTREO Y RETENCION

OBJETIVOS

Verificar el funcionamiento del retenedor de orden cero.

Conocer un ambiente de simulacion y establecer las diferencias entre
comportamiento en tiempo continuo y tiempo discreto.

Conocer la influencia de los intervalos de muestreo en el comportamiento
de los sistemas de control.

PREINFORME

1. Explique los términos “sefial en tiempo continuo” y “sefial en tiempo
discreto”.

2. Describa brevemente el funcionamiento de un circuito tipico de muestreo y
retencion, menciona al menos tres formas o tipos de retencién. Use un
grafico simplificado. Mencione el funcionamiento del Retenedor de Orden
Cero (ZOH).

3. Obtenga la ecuacion diferencial de segundo orden a partir de la funcion de

transferencia siguiente:

?ZH(S): 2 an 2
(s) S +2JW, S+ W,

Considere que

4.

(s*+25w,s+w,.”)Y(s) =U (s)w,’

Menciona el uso de la transformada de Laplace para sistemas de control.
Menciona el uso y la aplicabilidad de la transformada Z en los sistemas de
control.

Menciona la diferencia entre las ecuaciones diferenciales y las ecuaciones en
diferencia. Ilustre con un ejemplo.

Transforme la funcidon de transferencia presentada en 3, al tiempo discreto
usando un tiempo de discretizacion Ti. Aytudese de los comandos “c2d” de



Matlab y de la bibliografia. Suponga valores de amortiguamiento de 0.707,
de frecuencia angular 4 y tiempo de discretizacion de 0.1s y 0.2 s.
7. De la funcién de transferencia discreta extraiga la ecuacion en diferencias.

PROCEDIMIENTO

1. Haga el montaje de la figura 1 en Simulink.

Onda seno
Amplitud =1
Frecuencia = 60
Retenedor de Orden Multiplexor
Cero
—[—
Osciloscopic

Figura 1. Montaje de circuito para comparar sefales.

2. En la opcién Tools, entre a la opcidn Real-Time Workshop y establezca el
tiempo de parada en 0.2 segundos, de igual manera establezca dentro de la
pestafia solver el método numérico predeterminado que permita la mejor
visualizacion de sus graficos. Asigne a los siguientes valores a la onda seno
lo siguiente; Amplitud=1, Frecuencia=60. Ahora, establezca un valor de
muestro de Ti=("2)T al Retenedor de Orden Cero y simule. (Grabe el grafico
en incluya en el informe)

3. Tome el anterior montaje y establezca el tiempo de muestreo en Th=T/5;
Th=T/10; Th=T/50; Th=T/100. Simule cada uno de los casos. (Considerando
que a menor Th es necesaria mayor tecnologia, ;Qué valor de muestreo
estableceria? Incluya el grafico en el informe).

4. Haga el montaje que se presenta en la figura 2 para simular la ecuacion
diferencial resultante en el item 6 del preinforme cuando se excita el sistema
con la funcion escalén unitario.
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Figura 2. Modelo de sistemas de ecuaciones.

a. Los valores de las constantes a usar son:

& | W

Simulacion 1 0 4
Simulacion 2 0.2 4
Simulacion 3 2 4

En cada caso describa el comportamiento de los graficos de respuesta. Incluya los
graficos y sefiale en ellos las caracteristicas relevantes

5. Simule la ecuacion en diferencias obtenida en el item 7 y compare en todo
caso los graficos en un osciloscopio del simulink. Efectiie las simulaciones
con valores para el tiempo de muestreo de Th=T/5, Th=T/10; Th=T/50;
Th=T/100. Concluya e incluya los graficos del primer valor de Th y del
ultimo valor.
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