RESPUESTA EN EL TIEMPO

mas acerca de los sistemas de 2° orden

2
()
I' = 2 i 2
S +2éw,S+d,

Jo A jw #
'y
Wy3 > Wyn > Wy [ plano A}
2 (=0
Amortiguamiento « Amortiguamiento
positivo 6, 8 negativo
é >
Amortiguamiento . d
positivo Amortiguamiento
negativo
&)
‘\ 6>,
{ (=0

(a) (b)



RESPUESTA EN EL TIEMPO

mas acerca de los sistemas de 2° orden

Jw A
plano s
X X >
U o
> 1
Jw &
plano s
X
*
A 0 o

y(©) 4

y(1) &

1

s




RESPUESTA EN EL TIEMPO

mas acerca de los sistemas de 2° orden

plano s

X
O0<i<1

jo A

q Vv

S

y() 4

1

y() 4 /\
1

I\
VU




RESPUESTA EN EL TIEMPO

mas acerca de los sistemas de 2° orden

20

1.8
| 3
1.4
1.2

c(?) 1.C

o—

0.8
0.6
0.4

0.2

0




RESPUESTA EN EL TIEMPO

mas acerca de los sistemas de 2° orden

jo 4 y(H) 4 /
plano s X /\
1
0
0>(>-1 X / \
>

jo 4 y(D) 4
plano s /
|

S 4







DOMINANCIAY POLOS DOMINANTES

H(s) = Im(s)
5+ a
—X X KK+
Re(s)
8 -4 -2 -1

R
l
l
s




DOMINANCIAY POLOS DOMINANTES

His) = — Im(s)
5+ a
—X X KK
Re(s)
8 4 2
X(t)=U(t) 0
— | H) = _E:_ | —




DOMINANCIAY POLOS DOMINANTES

2
w5 A

H(s) =

S% 4 28w,S + w? (€>1) Im(s)
< XK
-10
X(t)=0(t)

. 20
_ﬁ H:E‘u — _
L =T 213 + 20




DOMINANCIAY POLOS DOMINANTES

2

H( )_ wn A
YTy 26w,S + w3 (€>1) Im(s)
< X X—xK el
10 (§=1 534 ) )
v
X()=U(t) E
o) = 20 ye)
ST 5T 2125 + 20 g
iy L_125 029
S LT 2 s 10




DOMINANCIA ; ; ; 277?

“Prevalencia del efecto de un
grupo de polos (y ceros) en
la respuesta temporal de un
sistema”

Los polos involucrados son llamados: POLOS DOMINANTES

En el caso de la respuesta al escalon, la dominancia viene
dada por la distancia desde los polos dominantes

hasta el eje “j”: los polos (estables) mas cercanos al eje
son mas dominantes.



12



