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Control con SCILAB

Modelos matematicos

Funcion de transferencia

Existe la posibilidad de generar funciones de transferencia o modelos de estado.
El comando para crear una funcion de transferencia es syslin. Para
transferencias se utilizan los polinomios numerador y denominador.

G=syslin(dom,N,D) | G: Funcion de transferencia ; dom: ‘c’ continuo
‘d’ discreto; N: numerador ; D: denominador

-->» E=1:T=1:

.2

__} a = leYI:CIl' "5"]; —_— Z=%Z s

——>» gys=gyslin('c!', K, T*a+l)

sys =

——» Gpz=syslin('d"', (2-1)/({z"2-1.9*%=z+0.7))
Gpz =

m
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Control con SCILAB

Modelos matematicos

Modelo de Estado
Para los modelos de estado se utilizan las matrices del modelo.

P=syslin(dom,A,B,C,D,Xo) P: modelo de estado representado
Dom: ‘¢’ 6 ‘d’

A,B,C,D: Matrices del modelo

Xo: condiciones iniciales

Fl{3)= B matrix =
--> &=[0 1 0;0 0 1; -1 -2 -1];
0.
1.
3.

--» B=[0:1:;3]:

——» C=[0 0 1]:

——> D=[01: Pl{4)= C matrix =

Q. Q. 1.
—-> Pl==syslin|'c',4,B,C,D0)

F1 =

P1(5)= D matrix =

B1(1) (state-space system:) 0

'lss A B C D X0 drc !

Pl (&)= X0 (initial state) =

m

Pli2)= A matrix = 0.

0.

0. 1. a. 0.
4] Q. 1.
-1 -2. -1.

P1(7)= Time domain = | &

c




Se pueden extraer los polinomios de las transferencias y las matrices de los
modelos de estado de la siguiente forma:

G.den, G(“den”) Extrae el denominador y numerador de la
G.Num, G(“num”) transferencia

P.A,6 P.B, P.C, P.D, P.X0 Extrae las matrices del modelo de estado
P(HAH)’ P(IIBII)’ P(”C”), P(IIDH)

[A,B,C,D]=abcd(P) Extrae las matrices del modelo

G_discr=dscr(G_cont,dt) Discretiza el modelo continuo

G=ss2tf(P) Transforma el modelo de estado en una
funcion transferencia

P=tf2ss(G) Transforma una funcion de transferencia en
un modelo de estado.

P2=ss2ss(P1,T) Transformacion lineal de modelos

[Ac,Bc]=canon(A,B) Modelo candnico controlable
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Funciones aplicadas a control

U=cont_mat(A,B)
U=cont_mat(P)

Calcula la matriz controlabilidad

V=obsv_mat(A,C)
V=0bsv_mat(P)

Calcula la matriz observabilidad

Y=csim(u,t,G,[x0])

Calcula la respuesta temporal del sistema
continuo G con entrada u durante el tiempo t
X0 condiciones iniciales

Y=dsimul(G,u)

Calcula la la respuesta de un sistema
discreto

[X]=Ititr(A,B,U,[x0])

Calcula la la respuesta de un sistema
discreto
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Funciones aplicadas a control

bode(G,fmin,fmax, rad’)

Diagrama de Bode de amplitud y fase en r/s

bode_asymp(G,wmin,wmax)

Diagrama de Bode asintatico.

nyquist(G,fmin,fmax)

Diagrama de Nyquist.

gainplot(G,fmin,fmax)

Diagrama de amplitud.

phaseplot(G,fmin,fmax)

Diagrama de fase.

evans(G,kmax)

Dibuja el lugar de raices.

[g,fl=g_margin(G)

Margen de ganancia.

[p,f]=p_margin(G)

Margen de fase.

show_margins(G,’bode’)

Dibuja los margenes de fase y ganancia en
el diagama de Bode

routh_t(G,k)

Tabla de Routh
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Control con SCILAB

Simulacion de modelos L
Pantalla de representacion y silulacion

Xcos ror - ——

|@ Azcenszor_Realimentado (D:\Dropbox\Dropbox\facultad\Scilab-Xcos\Ascensor_Realimentado.zcos) - Xcos L=
Archive Editar Ver Simulacién Fermate Herramientas ?
= P
FCEEEE S ® e >@OCE @
Ascensor_Realimentado (DDDrophkoxDropboxfacutadiScilah-Xoos\bscensor_Realimentado zo0s) - Xoos 2
Maodelo del ascensar
Realimentacidn de estado
Libreria de bloques
Explorador
Paletas Ver
ISR cently Used Blocks
# Sistemas de tiempo continuo
- # Discontinuidades 11z
- # Sistemas de tempo discreto ouT f
# Buscar Tablas CLKOUTV_f CLKINV_f DOLLAR —
- # Gestién de eventos
I # Operadones mateméaticas
- ¢ Matriz
- & Bléctrica du / dt S/H ,| 1 } >
# Entero L1+2z )
- @ Puerto y Subsistema DERIV DLR
- # Detecddn de cruce por cero SAMPHOLD_m SUMMATION
# Enrutamiento de Sefial
- # Procesamiento de Sefiales
- # Implicito _r_
¢ Anotacones : +>>
-4 Sinks Static: 1
% Fuentes SATURATION SWITCH £ EXPBLK_m GAINBLK
# Termo-Hidrdulica -
- # Blogues de Demostradidn
# Fundiones Definidas por el Usuario
2 1
ANDBLK BIGSOM_f CMSCOPE CONST_m
CONVERT| I
ke, DEVUX
= hS -
Liz= Yo DEMUX
CONVERT
CSCOPXY DEMUX
— ’
™ T
-
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Funcion de transferencia continua.

Modelo de estado continuo.

Bloque derivativo

1/s

INTEGRAL f

Bloque integral

"

INTEGRAL_m

Bloque integral con saturacion

- Continuous -

fix delay

TIME_DELAY

Retardo de tiempo fijo

* \Variable |
p delay

VARIABLE_DEL..

Retardo de tiempo variable
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Control con SCILAB

Bloques

Modelos discretos

Funcion de transferencia discreta.

¥
-_'x += HAx+Byl

DLSS

Modelo de estado discreto.

S/H

SAMPHOLD_m

Retenedor de orden cero (Sample and hold)

1/z

DOLLAR_f

Retardo de una muestra

. ¥
Shift
register

REGISTER

Registro de desplazamiento
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Control con SCILAB

Bloques
Blogues de generadores

T+ Funcidn escalon

STEP_FUNCTION

4" Funcion rampa

RAMP
- ¥

l Fm_l L Generador de onda cuadrada

GEMNSGR_F

W
SAWTGGTH f

L Constante

CONST_m

@ Base de tiempo

e Base de tiempo sincrénica

SampleCLK

| I\A/ L Generador senoidal

GEMSIN_f

Generador diente de sierra

v
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Control con SCILAB

Bloques
Bloques de visualizacion

,i Osciloscopio

CSCOPE

— ¥
sarricim) Muestra el valor a la entrada del bloque
.ﬂ-';FFICH_mJ
F'F Manda el valor de la entrada a una variable del workspace de
[128]
Scilab

TOWS_c

Osciloscopio x-y
¥

x Osciloscopio x-y-z
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Demultiplexor

MLUX

Multiplexor

P{ Extractor +

EXTRACTOR

Extrae una componente de un vector

L
- >

Static: 1

Switch estatico

by
>

Dynamic

Switch dinamico. Selecciona la entrada superior o inferior en
funcion del valor de la entrada del centro.

= AD

GOTO

Manda el valor de Ila entrada al FROM

correspondiente

blogue

(ar

FROM

Recibe la senal del blogue GOTO correspondiente.
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Control con SCILAB

Bloques
Bloques de operaciones matematicas

,l>. Ganancia

GAIN_f

Sumador
>3

SUMMATION

“I1 >§<> Multiplicador/Divisor

PRODUCT FROD_f

> 2 + Exponencial y Potencial

EAREL i POVBLK_f

.{ o + o Ags Inversa y Valor absoluto
N S.GN], +Qﬁ+ Signo y Raiz cuadrada
SIGHNUM SQRT
S o + +OS H AN + Funciones Trigonométicas.

SINBLK f COSBLK f TAMNBLK_f
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