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La respuesta en frecuencia es un método para el analisis dindmico de sistemas, basado en
la aplicacidon de entradas de tipo senoidal

En un sistema lineal, la salida ante una entrada senoidal es una senoide de igual frecuencia

qgue la entrada, pero con distinta amplitud y fase
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X(t)=X-sin(w-t)
y(t)=Y-sin(®-t—)
® =2-7t/T
Magnitud K= Y/X
Fase @=AT-® =2-1-AT/T
Tanto la magnitud como la fase dependen de ®
Si se conoce la funcidon de transferencia G(s)
* K=[G(j o)l
+ ¢ =atan(G(j -0))
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La respuesta en frecuencia es un método para el analisis dindmico de sistemas, basado en
la aplicacidon de entradas de tipo senoidal

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

o CodeDleam  x(t)=Xsin(ot)

g .l y(t)=Y-sin(®-t—)

é o =2-1t/T

g Magnitud K= Y/X
e ———— Fase =AT-® =2--AT/T

Tanto la magnitud como la fase dependen de ®

Si se conoce la funcidon de transferencia G(s)
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* ¢ =atan(G(j -w))

El diagrama de bode representa la ganancia y la fase en funcién de
El eje de frecuencias utilizan una escala logaritmica

La magnitud se representa en dB, 20-log(Y/X)
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El diagrama de Bode se utiliza muy a menudo para obtener la respuesta dinamica de sistemas
de los que no se conoce con exactitud la funcidon de transferencia
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automatica de los distintos lazos de control de la maquina para
conseguir mecanizados con la calidad exigida por los clientes.

El Wizard y el Finetune combinados permiten:

- Reduccién drastica de tiempos de puesta a punto y de produccion
de la maguina.

- Ajuste de calidad mas preciso.

- Menor presencia de personal especializado por ser un software de
autoajuste intuitivo.

- Evita la posibilidad de cometer errores con ajustes manuales.

- Preserva la vida de los componentes mecanicos de la maquina al
realizar un ajuste optimo.

— Simplifica el mantenimiento y reajuste de la maquina por su uso
continuado.

Diagrama de Bode del lazo

.. | decontrol de velocidad de
W un accionamiento para
B | méquina herramienta

Dlagrama de Bode

Permite ajustar y mostrar la respuesta frecuencial de la maquina,
y asl filtrar vibraciones provenientes de las resonancias propias
del disefio mecanico de la maquina.

Test de circularidad
Para mejorar el comportamiento de los ejes en las inversiones de
mnvimiantn
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Respuesta de un termino constante
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Respuesta de un polo en el origen
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Respuesta de mas de un cero o polo en el origen
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Respuesta de un polo real G(s)_m G(jow)=—F—

A(w) = —20-log {1+ (@T)>?

Bode (Amplitudes)
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Y(w) =—arctg(oT)
(Ejemplo para T=1)

Bode (Fases)

20 T % 0.UT 10T

\ [T TTTII [ [T TTIT]

_ Asintético Asintético

Real Real
0 0
Error mak| B dB AT
~ RSN
AN SNy || -45%dec
N \ It
\ Ny
\\ S I

20 "N\ 20 dB/dec -90 TN

\\\

\\
RN
N
AN
-40 N -180
2 -1 0 1 2 -2 -1 0 1
10 10 10 ©(radsls) g 10 10 10 10 ©(adsis) g 10

F. Briz, Octubre 2021

Implementacién Sistema de Control



Master en Mecatroénica: ISC é

EU4M Master in Mechatronic and Micro-Mechatronic Systems

Respuesta de un cero real G(s)=1+Ts G(jw)=1+T-jw

— 2
A@) =20-log 1+ (eT) W(w) =arcty(oT)
(Ejemplo para T=1)
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Respuestas de un par de polos complejos:
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