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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

Tpw
Ciz) G(z) -
T ooy = lim(z - 1)- B(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)

1+ ¥

Tpw

Giz)

Ciz)

1
e v @

Per tant, €l#0) = ]ﬂ}}(‘?‘ 1

+  S1la consigna ésun grad de walor unitar, lavors:
1

. l <
e(tod) =lim (215 - 1+ ()32 (z-1 1+LmC(E)G()

- Vasta bibliografia crea dispersio
- Aprofundiment de conceptes

Teresa Escobet, Ramon Comasolivas, Albert Masip, Fatiha Nejjari,
Ramon Pérez, Joseba Quevedo, Rosa Argelaguet | Josep Contreras

Campletat el:

Temps emprat:
Puntuacio bruta:
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Es disposa d'un sistema de control realimentat mitjangant un regulador proporcional (amb ffp = 3] de la velocitat
angular de sortida del proces DRIVER+MOTOR+TACODINAMO . Identifiguem 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
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Hog=3
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