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Parte 1: modelar el sistema

Datos:

- Sistema de 2° orden sin ceros:

- Un polo en  0.10 rad/s: a = 0.10 rad/s

- Ganancia en régimen de 2: K = 2

- Desfasaje entre la entrada y salida de -90° en 0.1581 rad/s



 

Debemos hallar b con el último dato ¿Cómo?

Entonces:



Conclusión parte 1

Llegamos a que 



Parte 2: diseñar el PID

Se quiere que el sistema realimentado se comporte como uno de primer orden con constante de tiempo 

de 1 s. Es decir: 



 Un truco: lo anterior es lo mismo que pedir

Verificación:  



 Al ser un controlador PID:

                                          

Entonces:

Finalmente, llegamos a un sistema de la forma deseada con:  

Tomando también hacemos que el numerador sea 1



 Entonces:

Igualando término a término llegamos al resultado final.

Finalmente, los modos activados son todos y la sintonía hace referencia a los valores 

hallados para los parámetros.


