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AUTOMATASY SISTEMASDE CONTROL

1. El sstema G(z2) de lafigura se redimenta con un cgptador varidble (a), y se controlacon un
regulador discreto R(z) con s6lo accidn derivativata y como se muestra a continuacion:..
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Se pide:

a.- Determinar los valores que deben tener (a, a), paraque e sistema en cadena cerrada presente un
intervalo de establecimiento menor o igua que 5 (n£5), un interval o de pico de sobreoscilacion de 4
(n»4) y e minimo error de posicion posible.

b.- Con los datos obtenidos en € anterior apartado, obtener la secuencia de salida Y (z) ante entrada
escalon unitario en U(2). Justificar S cumple las especificaciones impuestas (s, ny) y € error de
poscion.

c.- Con e mismo regulador y sin limitacionesen d sy en d ,, ¢Se podria obtener algua pargja de
valores (a a) que ocasionara un error de posicidn tan pequefio como se quisiera?. &Y un error nulo en
un nimero finito de muestras? Judtificar ambas respuestas.

(3.5 puntos)
2. Determinar por € criterio de Nyquist la estabilidad del sguiente ssema
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a.- Cdcular € regulador mas sencillo que consiga que ladiferencia entralaentrada U(2) y lasdida
Y (2) se anule, ante entrada escalén, en € menor nimero de muestras posible. Halar € intervalo de
establecimiento y la sobreoscilacion delasdida Y (2).

(1.5 puntos)



