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SISTEMASDE CONTROL (1° Cuatrimestre)

1. Teniendo en cuentad diagramade la Sguiente figura
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a. PaaK=l, a=2, representar la evolucion de los polos dd sistemaen bucle cerrado S T varia
entreOy ¥.

b. ParaT=1y a=3, representar la evolucion de los polos ddl sstemaen bucle cerrado s K varia
entreOy ¥.

c. ParaK=1y T=4, representar laevolucion delos polos dd sistema en bucle cerrado s avaria
entreOy ¥.

2. Dd dgema G(s) se conoce la curva de modulos de su respuesta en frecuencia (Bode) y se sabe
guetiene un cero y dos polos, uno de ellosen € origen.
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Sepide:
a.- Obtener razonadamente la funcion de transferencia dd sstema G(s)
b.- Representar la curva de fases ddl diagrama de Bode para G(s)
c.- Dibujar laimagen ddl camino de Nyquist para G(S)



