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Respuesta en frecuencia
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La respuesta en frecuencia es un método para el análisis dinámico de sistemas, basado en 
la aplicación de entradas de tipo senoidal

En un sistema lineal, la salida ante una entrada senoidal es una senoide de igual frecuencia 
que la entrada, pero con distinta amplitud y fase
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x(t)=X·sin(w·t)

y(t)=Y·sin(w·t-)

w =2·/T

Magnitud K= Y/X

Fase =T·w =2··T/T

Tanto la magnitud como la fase dependen de w

Si se conoce la función de transferencia G(s)

• K = |G(j ·w)|

•  = atan(G(j ·w))
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la aplicación de entradas de tipo senoidal

En un sistema lineal, la salida ante una entrada senoidal es una senoide de igual frecuencia 
que la entrada, pero con distinta amplitud y fase

El diagrama de bode representa la ganancia y la fase en función de w

El eje de frecuencias utilizan una escala logarítmica

La magnitud se representa en dB, 20·log(Y/X)

x(t)=X·sin(w·t)

y(t)=Y·sin(w·t-)

w =2·/T

Magnitud K= Y/X

Fase =T·w =2··T/T

Tanto la magnitud como la fase dependen de w

Si se conoce la función de transferencia G(s)

• K = |G(j ·w)|

•  = atan(G(j ·w))
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El diagrama de Bode se utiliza muy a menudo para obtener la respuesta dinámica de sistemas 
de los que no se conoce con exactitud la función de transferencia

Diagrama de Bode del lazo 
de control de velocidad de 
un accionamiento para 
máquina herramienta

Diagrama de Bode de un altavoz
(verde: ideal; amarillo y rojo: real)
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Respuesta de un término constante
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Respuesta de un polo en el origen
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Respuesta de más de un cero o polo en el origen
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Respuesta de un polo real
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(Ejemplo para T=1)
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Respuesta de un cero real ww jTjGsTsG ·1)(·1)( +=+=
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Respuestas de un par de polos complejos:
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