4.1 LDR de sistemas continuos tipicos Regulacion Automatica
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4.1 LDR de sistemas continuos tipicos

*Caso 2. Dos polos complejos conjugados I

o Cero anadido al caso 1
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4.1 LDR de sistemas continuos tipicos

o Polo anadido al caso 2

o Polo anadido al caso 1 iw
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4.1 LDR de sistemas continuos tipicos

»Orden 4
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> Sistemas condicionalmente estables (ejemplo)

> Sistemas con retardo puro (ejemplo)

4 polos reales

2 polos complejos y 2 reales
2 polos complejos y 2 reales
4 polos complejos
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4.2 L DR Generalizado Regulacion Automatica

» Contorno de las raices: lugar geométrico de los polos en bucle cerrado de un
sistema, manteniendo constante la K y variando los polos y ceros de la funcion de
transferencia en bucle abierto

_ . Z(s)
G(s)H(s)= K o
1+G(s)H(s) =0
Z(s) _ () =
1+K o =0 P(s)+K-Z(s)=0
P(s)+TZ(s)=0 1+2%¥) =g
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