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Para el graficador que se ve en la figura se desea encontrar un modelo de estados

discreto en donde el vector de estado este compuesto por: la corriente de

armadura del motor (𝐼𝑎), la velocidad del eje del motor (𝜔) y la posición de la

pluma del graficador (𝑦).

El periodo de muestreo es de 0.001s, de modo que las variables de estado del

modelo discreto mantengan las características del sistema continuo.

PROBLEMA 6_4

𝐿𝑎 = 3mH

𝑅𝑎 = 0.48Ω

𝐾𝑡 = 0.68Nm/A

𝐾𝑤 = 0.68Vs/r

𝐽 = 0.03Nm𝑠2

𝐵 = 0.0011Nms

𝑟𝑁1/𝑁2 = 0.1m

Datos:
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CALCULO DEL MODELO DE ESTADO CONTINUO

Diagrama de bloques

Ecuaciones de estado Modelo de estado
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TRANSFORMACIÓN EXPONENCIAL

][][

][][]1[

kxCky

kuBkxAkx

d

dd





CC

BdeB

eA

d

T
A

d

AT
d

s

s








0



con:

A partir de la transformada de Laplace se determina la matriz de transición de 

estados 
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Donde:
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Reemplazando numéricamente y descomponiendo en fracciones simples se tiene:
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Anti transformando se tiene:
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Evaluando la matriz en 𝑡 = 𝑇𝑠 se tiene:
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Por otra parte se tiene que:
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Luego:
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Finalmente, el modelo de estado discreto resulta:
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