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Disefio de un Sistema de Control Multipunto a través del Puerto Serie y ¢l Microcontrolador 68HC1]

RP constituye un estadistico, con lo cual conviene que el tiempo de observacion
para la medida de los tiempos sea lo mayor posible ya que estos tiempos no son
constantes, sino que dependen del trafico de la red (TP) y de los eventos que genere la

planta (TA) .

TA depende directamente de la aplicacion loeal de control, por lo que es

imposible darle un valor este término para un estudio teorico.

No obstante, al disefiar una aplicacion, este es el indice apropiado para evaluar la
conveniencia del sistema para albergar esa aplicacién. Si calculado este indice, resulta
tener un valor elevado, digamos por encima del 10 % para el nivel medio de trafico en

la red, puede que el sistema no resulte eficiente para esa aplicacion en conereto.

Otro factor a tener en cuenta es €] grado de perturbacion introducido por el
Protocolo cuando la red esta en reposo, es decir, cuando no hay transmision/recepcion

ni procesado de mensajes.

Para este caso se define un nuevo indice al que llamaremos Razoén de
Perturbacion en Vacio (RPV), que por supuesto ha de tomar también el minimo valor

posible. Este RPV responde a la siguiente formula:

_ TCRV
TTCV

RFPV x100 (%)

Tiempo Total de ejecucion de Ciclo en Vacio: TTCV = TCAV + TCRV |
Tiempo de ejecucion de Ciclo de Aplicacion en Vacio: TCAV

Tiempo de ejecucion de Ciclo de Red en Vacio: TCRV;

Este indice es mas ficil de calcular que el anterior , ya que en este caso TCRV es
fijo e igual al tiempo que se tarda en ejecutar ¢l ciclo de nivel de red cuando no hay

comunicaciones, es decir, cuando todas las colas estan vacias al igual que la lista de
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