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SISTEMASDE CONTROL
1. Andizar laestabilidad dd sstemade lafiguramediante d criterio de Nyquist (K>0).
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2. Dado d ssemadelafigura, donde {u} esun escaon unitario:
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Sepide:
a. Cdcular a patir de lugar de las raices d regulador més sencillo para que € sSstema presente
un error de posicion nulo.
b. Cdcular @ regulador mas sencillo de forma que € eror {e} ante entrada escaon, se haga
nulo en @ menor nimero de muestras posibles.
c. En este segundo caso, cdcular la secuencia de error {e} y la sobreoscilacion y € tiempo de
establecimiento delasdida{yx} .
d. Desde un punto de visa de control. ¢Cud es @ principa inconveniente de la sefid de sdida
generada?
(3 puntos)
3. Dado d sguiente sstema continuo con funcién de transferencia
s-1

e = is+1ﬂs+ Zi

Se consideran dos dternativas:
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Cdcular d error de posicion en régimen permanente cuando se considera un regulador proporciona
en ambas dternativas de valor K=3. Comentar las diferencias que se obtienen en uno y otro caso.
(1.5 puntos)



