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MODELO DE SISTEMAS FISICOS

Uno de los aspectos mas

importa ntes de la ingenierra es Plataforma de masa m a posicionar en x(t)
poder representar un fendmeno Compa- Torque
fisico en forma matematica, ya Eadon S S Coniglador e T ion
- . ' Vrcf &
que asi es posible llevar a cabo — K

un analisis cuantitativo del -
sistema y determinar sus
caracteristicas, su
comportamiento y sus = Unién mecinica
limitaciones; ademas, en dado g e T o
caso, también sera posible
buscar alternativas para mejorar
el funcionamiento del sistema.
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SISTEMA ELECTRICO

ED tomando Ia corriente
di
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Respecto a la carga:

- @ FACULTAD
DE INGENIERIA
UNaM

[/R VL
+ - 4+ -
._,V\/\,_KYW‘\_
+ % +
20 i(t) Ve —

V,(t)



UNIVERSIDAD =~ ® FACULTAD
NACIONAL DE INGENIERIA
DE MISIONES UNaM

SISTEMA MASA-RESORTE-AMORTIGUADOR

ED s
d°x
S+ B k= £ ()
dt? dt
L 4 resorte
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SISTEMA MECANICO DE ROTACION
ED’s
d*  do
Jo b k=7 ()
0,0
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SISTEMAS HIBRIDOS

1
ED’ s o—
v(t) r%'
di , .
L—+Ri=wvf) L R
dt
f s Ks i
d?x 1 x .
m +b'C +kx= f(1)
dt? dt ;
FT s: (s) 1 I(s) F(s) 1 X(s)
W(s) K X(s) >‘ Is + R Ks >| vl B
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SISTEMAS TERMICOS ) Suministro
Din de calo1
ED s
c dT 1 - Horno T,
dt " E = i Elemento T,
T="T T calefactor
ot 4 Serpentin
R = Th o TA
‘Ip y
FT s: q;, = Flujo de entrada de energia calorifica (Kcal).

q;, = Energia calorifica empleada para calentar al horno (Kcal).

T (s 1/C — Frero: e _
G(s)= (s) 9, Energia calorifica perdida (Kcal).

B (S B s+ = Temperatura del horno (°C).
o 1/ RC T,=Temp del I C
T, = Temperatura del medio ambiente (°C).
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LINEALIZACION DE SISTEMAS NO
LINEALES

Desde un punto de vista
general, muy pocos sistemas
reales son estrictamente
lineales.

Para el proceso de linealizacion
tomaremos un punto de
operacion por el cual
aproximaremos la ED
mediante la herramienta que
nos ofrece Taylor.
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LINEALIZACION DE SISTEMAS NO
LINEALES

Veamos un ejemplo:

A—=qg.—aC |2 ¢h

" q g g

dq

~qg(h )+— h—1

q,=q(h,) P (h—nh,)
h:ho

dq

oleh_l/z‘ _ K _ 1
dh 2 h=h, 2 |h R,

dh 1 IH 1
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Flujo de
entrada ¢, Tanque de
area A
Nivel /

h Flujo de
salida g,
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TIPOS DE NO LINEALIDADES
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TIPOS DE NO LINEALIDADES
Flujo A\
Histéresis
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Corriente
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ATRASO DE TIEMPO ’
(APROXIMACION DE PADE)

G(s)=e*T

Mc Laurin nos ofrece la
solucion:
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Muchas Gracias
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