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Modelado de Sistemas Fisicos

Unidad Il: Modelado de sistemas mecanicos y
electromecanicos.

Tema 1. (Parte mecanica) Componentes basicos de un sistema mecanico.
Leyes de Newton. Modelos matematicos de sistemas mecanicos.

Tema 2. Analogias. Ecuaciones de movimiento de Lagrange.



Modelado de Sistemas Mecanicos

La fuerza de friccion es paralela a la superficie de deslizamiento y directamente
proporcional, en magnitud, a la fuerza normal (perpendicular a la superficie de
deslizamiento) y actua en sentido contrario al movimiento.

Na F =uN Donde # es el coeficiente de friccion y es
una magnitud adimensional.
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H )My ——> FoOF, En el planteamiento de la ecuacidon de movimiento,

solo se considera la fuerza de friccion dinamica
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Sistema con friccidn en seco:
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Sistema con friccidn en seco:
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Representacion Interna

mX=F+mgsind—u, mgcosé
Cambio de variable: x (t) = x(t)

X, (t) = %, (1) = X(t)
X1(t) = X, (t)

Xz(t):iF +gsin@d—u, gcoséb
m

1 .
Llamamos, U(t)= —F+gsin -4, gcosd
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Sistema con friccidn viscosa:

X(t) Donde
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ma=-F —F +u(t) Cambio de variable
mX(t)=-F, —F +u(t) X, (t) = x(t)

X, (1) = %, (1) = X(t)
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Analogias

\oltaje — Velocidad
Corriente - Fuerza

s . — N
Sistema Eléctrico Sistema Mecanico
Resistencia ‘ V =Ri I % =%F Amortiguador
. 7
Capacitor = c_‘ﬂ Fem@®_ | Masa
dt dt
Inductancia 1% =L—‘-i—£ v -__ld_F Resorte
dt k dt
N y,
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Analogias

\oltaje — Fuerza
Corriente - \elocidad

rr - - S' M 7 -
Sistema Eléctrico Istema Mecanico

Resistencia Amortiguador
— s , _1dF

Capacitor R “rdr Resorte

. Vy = L4 F=m Masa
Inductancia dt di
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Analogias

Sigtema Elfctrico Sistema Mecanico
— AN —— T ————
- X
vV, | m CL V_(t) = y(t) N u(t)
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V, (1) -Ve (1) -V (1) -V (t) =0
_ di(t) X(t) = y(t)
V() -Ri() L= Ve (0= 0

. | 7(t) = — K x(t)—%f((t)+%u(t)
VC(t):Eji(t)dt—H(t):CVC(t) m

V() =~ V0 - V. 0+ VL0




Analogias

Sistema Eléctrico

R L
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Sistema Mecanico
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Analogias

Sistema Eléctrico
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V. (t) =V, (t) =V, () -V, (t) =0
V. (t) - Ri(t) - Lw—lj i(t)dt =0
=4

V, (0~ Ra(0) - LE() - () =0

G(t) ——EQ(t)——CI(t)Jr—V (t)

Sistema Mecanico
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Analogias: Voltaje - Fuerza
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Referencias del material usado para estas diapositivas:

*Material de las diapositivas de la Prof. Mariela Cerrada. Departamento de
Control, Facultad de Ingenieria, Universidad de Los Andes, Meérida,
Venezuela, 2012.

*Ogata, K. Dinamica de Sistemas, Prentice Hall, 1987.

Lewis, J. Modelling Engineering Systems, High Text Publications, 1994.



