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Solución Tarea N°3
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Problema Estudiar la respuesta en frecuencia del llenado/vaciado de un estanque 
con válvula electrónica.

Ecuaciones de estado eliminando la dinámica de la corriente.
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Parte H Entrada Periódica - Simulación.
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Diagramas de Bode Sistema Discreto.Parte I
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Entrada Sinusoidal Discreta - Simulación.Parte K
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Parte L Comparación Sistema Continuo y Discreto ante Entrada Periodica.

0 10 20 30 40 50 60
0

5

10

15
va [V] discreto y continuo

Va1

0 10 20 30 40 50 60
20

0

20
wm rpm continuo y discreto

Ωm1 rpm⋅

0 10 20 30 40 50 60
0

5

10

15
teta r [grados] continuo y discreto

Θr1 rad⋅

0 10 20 30 40 50 60
0

2

4

6
h [m] continuo y discreto

H1

Tarea N°3 - Solución 10 de 11 Sistemas Lineales Dinámicos - 543 214



© UdeC - DIE - 2007
Parte M Entrada Sinusoidal Continua con Retentor de Orden Cero - Simulación.
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