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Sistema de primer orden



Sistema de primer orden




Estado seudoestacionario
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Alternativas para la resolucion



Enfoques para la resolucion de modelos
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Orientado a

ecuaciones

O E-Z Solve
O JSim

0 EMSO

O Modelica
O gPROMS

o Berkeley Madonna @Y _ Yy —Y
dt T

Video de Simulacion con Berkeley
Madonnd

{Sistema de primer orden.

ul: valor del escaldn en la entrada.
tau: es la constante de tiempo.

y: valor de salida}

METHOD RK4

STARTTIME = O
STOPTIME = 10
DT = 0.01

; Inicializacidn
INIT v = 0

; Sistema ODEs
y' = (u0-y)/tau

; Sistema AEsS
; Datos

u0 =1
tau = 1



https://youtu.be/u49-Ppmxi6Q
https://youtu.be/u49-Ppmxi6Q

Constante de tiempo




Orientado a diagramas de blogues

P, SisOrdl - Simulink (== =]
File Edit View Display Diagram Simulation Analysis Code Tools Help
PRrETH-B| > 4 gn@-=H-|= G b @ ¥y~ [10.0 | [ normal || @ -
SisOrd1
o Simulink -
@] 1
ovisim Y _%V 1=
1. — =
d X
r »l s » 1 >
O XCOsS = : s =
] Divide Integrator Scope
1
(i
tau
H
F{“ad;uI 150% VarableStepAuto

Video Simulacion con Simulink



https://youtu.be/3idOSdy9EAM

Orientado a diagramas de blogues

o Simulink dy _UYp—y

o Visim ar YT(S) ;
oxeos Ol-gd -

Simulacion con Xcos

File Edit View Simulation Format Teools 7

[EelmE c R aeral>@ CE &

SiztemaOrdent FT (C:zersEnrigquei2nelriveDocumentos EntigueiSimulacion y Ot

Condiciones iniciales iguales a cero.


https://youtu.be/em4JWFqFVZk

Orientados o

programacion

O Lenguagijes:

o Fortran, C, Pascal, Python, Julia

O Entornos:

dy _Us—Yy

o Matlab, Octave, Scilab df
O Spyder, Visual Studio Code
O Mathcad, SMath

Video Simulacion con Matlab

Manual de GNU Octave

T

% Sistema de primer orden

% Datos
global tau u0
tau = 1;
u0 = 1;

% ODEs
function dy = ODEs(y,t)
global tau u0
dy = (ul-y)/tau;
endfunction

% Pardmetros de simulaciodn
tfin = 10;
nts = 20;

% Inicializacidn
tpts = linspace(0, tfin, nts)';
v0 = 0,

% Resolucidn
y = lsode('ODEs',y0,tpts);

% Grafica
figure (1) ;
plot (tpts,y)



https://youtu.be/RFTyU4YTdLk
https://docs.octave.org/latest/
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