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ión del 
omportamiento de un motorPara la simula
ión de la velo
idad se deben tomar en 
uenta dos 
ara
terísti
as del motor, de lamisma forma que des
ribimos en 
lases: estáti
o y dinámi
o. Para 
ada extin
ión debemos 
al
ularprimero 
ual sera la velo
idad estáti
a, y luego variar la velo
idad a
tual ha
ia esta velo
idad �nal enforma exponen
ial.Comportamiento estáti
oDos fa
tores in�uyen: Fri

ión ini
ial y luego el 
omportamiento exa
to del motor que a
tualmentedepende de mu
hos fa
tores de la instru

ión. Sin embargo, se puede aproximar 
on una fun
iónexponen
ial en forma bastante realista.La fri

ión ini
ial de puede simular mediante un simple if en el programa que no permite que roteel motor abajo de una 
ierta ex
ita
ión:Si la ex
ita
ión < mínima
V elocidadfinal = 0sino

V elocidadfinal = V elmax ∗ (1 − e−
T orque

Masa )

Comportamiento dinámi
oEl motor 
ambiará de la velo
idad a
tual ha
ia la velo
idad nueva, en forma exponen
ial 
on unafórmula similar que la usada para el 
omportamiento estáti
o, solo que el exponente ahora indi
a lainer
ia del sistema.Ahora, en un sistema sin
róni
o 
on intervalos 
onstantes, 
omo será en el sistema operativo queutilizarán, las varia
iones se 
al
ulan en forma mas sen
illa 
on esta aproxima
ión:
V elocidadnueva = V elocidadanterior + (Vfinal − Vactual) ∗ CteLa 
onstante es la que determinara la a
elera
ión del motor.1
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