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Tabla de Transformadas de Laplace
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SISTEMAS DE PRIMER ORDEN

E(s) E S(s)

Tr=3r1

S(t) = K[l— e_TJ

SISTEMAS DE SEGUNDO ORDEN
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Respuesta al escal6n unitario

K= ganancia estética
&= coeficiente de amortiguamiento

ah = frecuencia natural no amortiguada

o= ¢ a, = constante de amortiguamiento

wy = W, 1-¢&© = frecuenciaamortiguada

Cos 6= $Wn _ &
Respuesta al escal6n unitario
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Respuesta de un sistema de segundo orden ante una entrada escalén para0 < < 1
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Respuesta de un sistema de segundo orden ante una entrada escal6n para f >=1
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Respuesta transitoria de un sistema de segundo orden basico ante una entrada escal én unitario para valores de
¢<1
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SISTEMAS DE SEGUNDO ORDEN BASICO CRIiTICAMENTE
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SISTEMAS DE SEGUNDO ORDEN BASICO SOBREAMORTIGUADOS

Ka? K

s% + 26w, s+ a)ﬁ (1+ T1S)(1+ TZS)

G(s) =

tr = 3T1 + T2

REGULACION AUTOMATICA
6



INGENIERIA DE SISTEMASY AUTOMATICA

SISTEMAS DE SEGUNDO ORDEN CON CERO

Lugar de las raices para un sistema
de 2° orden con cero
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Tampeo de respusasta narmalizado
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SISTEMAS DE SEGUNDO ORDEN CON POLO

Célculo de 8y §,
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SISTEMA DE SEGUNDO ORDEN CON POLO
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Gréfica normalizada para polos de primer orden.
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Gréfica normalizada para pol os de segundo orden.
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Relacion entre SO. y Mg,
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Relacién entre fyMy .
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Relacion —— en funcién del coeficiente de amortiguamiento &
Wn
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Transformada de Funcién en el Secuencia numérica Transformada z
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E(s) e(t)
1 u(t) 1(k) z
S z-1
i t KT P4
o (2-1)
1 ot omaKT z
s+a z-e
a 1-e@ 1-e z(l— e’aT)
{s+a) (z—l)(z—e‘aT)
1 te ™ KTe T Tze™™"
2
(s+a) (Z_e—aT)
a . 1-e@ T 1-e & Tz z(l—e’aT)
52(s+a) a a (2_1)2 a(z—l)(z—e'aT)
a sin(at) sin(akT) zsen (aT)
s +a? z?-2zcos(aT) +1
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Tabla de Transformadas z
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