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SISTEMASDE CONTROL
1° Cuatrimestre

1. Dado d sgemade lafigura siguiente:
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a. Andizar mediante d criterio de Nyquigt  limite méximo de estabilidad en funcion de K.
b. Cacular € error de velocidad del sstema en bucle cerrado para un valor de K=K ax/2, Sendo
Kmax € maximo vaor de K que hace estable € ssema.

(3 puntos)
2. Dado d sgemade lafigurasguiente:
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Diseflar unared de atraso de fase de forma que se tenga un error de velocidad de 0.04, y un margen
de fase de 30°.

(3 puntos)
3. Parad sgemadelafigura,
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Sepide:

a Dissfir un regulador discreto R(z) lo més sencillo poshble que cumpla las dguientes
especificaciones Mp<25% ne<10.

b. Cdcular € error en régimen permanente ante entrada escadn. S resultase un error excesivo
cdmo se podria reducir.

c. Cdcular mediante  méodo de asignacion de polos un regulador que permita establecer €
punto de funcionamiento dd sSistema dado por las especificaciones dinamicas dd primer
goatado y un error en régmen permanente nulo ante entrada escaddn. Comentar las
diferencias con respecto a primer gpartado.

(2 puntos)



