Sistemas de Control
Realimentado: Tiempo Discreto
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Especificaciones en el Dominio del
Tiempo para Sistemas Discretos
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Especificaciones en el Dominio del
Tiempo para Sistemas Discretos
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Especificaciones en el Dominio del
Tiempo para Sistemas Discretos
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Especificaciones en el Dominio del
Tiempo para Sistemas Discretos

» Constante de error estatico de aceleracion (K,")
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Mapeo entre Plano S y Plano Z

Transformacion: z=e'", Plano s=0+ jo




Mapeo entre Plano S y Plano Z

Transformacion: z=e", Plano s=c+ jo
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Mapeo entre Plano S y Plano Z

Ejemplos:

Pl §

Polos Discretos
para Sistemas de Segundo Orden

* Polos dominantes para sistema continuo
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» Con z= ¢T3, los polos correspondientes en el plazo z
son:
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Polos Discretos
para Sistemas de Segundo Orden
» Entonces, los polos discretos son:
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