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Ecuaciones dinámicas.
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x2 ωm=x1 ia=Estudiar mediante 
transformadas el 
llenado/vaciado de 
un estanque con 
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x3 h=x2 θr=x1 ωm=Eliminando la dinámica de la corriente de armadura.Parte A
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Respuesta Matemática a Impulso en la Entrada Δu(t) = d(t).Parte B
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Respuesta Gráfica a Impulso en la Entrada Δu(t) = δ(t).Parte C
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Transformada de Fourier de la entrada Δu(t), de la respuesta a impulso Δh(t) y la salida Δy(t) para entrada periodica.Parte D
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Transformada de Fourier de la salida y(t) para una entrada periódica u(t) dada.Parte E
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Simulación para encontrar la C.I.
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Simulación del sistema con la Entrada Periodica.Parte H
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Coeficientes de Fourier de la salida Δy(t) para una entrada periódica Δu(t) dada.Parte F
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D1 t x,( ) A H1( ) x1 x2 x3( )T⋅ b Δu t( )⋅+:= CI 0 0 0( )T:= Zp1 rkfixed CI 0, tf, mf, D1,( ):=
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