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Aplicaciones de electrónica e informática (Recurso Web: archivos PDF y videos) 36

1.10 Resumen 37

1.11 Referencias selectas 38

1.12 Problemas propuestos 40
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Laplace: teoŕıa y práctica (Recurso Web: archivos PDF) 392

8.2.1 Forma general de variables fase 396

8.2.2 Variables canónicas del modelo de espacio de estados 396

8.2.3 Forma canónica diagonal 400

8.2.4 Representación de Jordan 401

Alfaomega Mectrónica. Control y Automatización • Fernando Reyes, Jaime Cid y Emilio Vargas •



Contenido xvii

8.3 Análisis en el dominio del tiempo 403

8.3.1 Caso escalar 404

8.3.2 Simulación MATLAB para sistemas lineales con entrada escalón 412

8.3.3 Simulación MATLAB para sistemas lineales con entrada rampa 420

8.3.4 Simulación MATLAB para sistemas lineales con entrada impulso 421

8.3.5 Sistemas de segundo orden 426

8.3.6 Respuesta a un escalón 426

8.3.7 Especificaciones de la respuesta temporal 431

8.4 Controlabilidad y observabilidad 437

8.4.1 Controlabilidad 438

8.4.2 Observabilidad 444

8.5 Funciones MATLAB para espacio de estados 448

8.5.1 Interconexión entre espacio de estados y funciones de transferencia 455

8.6 Resumen 466

8.7 Referencias selectas 467

8.8 Problemas propuestos 467
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