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PROBLEMA 1

Dado el sistema representado en la figura 1, se pide:

a) Analizar la estabilidad del sistema mediante el lugar de las raices cuando K = 1. (2 puntos)

b) Calcular el error en régimen permanente ante entrada escalon cuando K =5y h = 2. (0.5 puntos)
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Figura 1 Diagrama de Bloques.

(2.5 puntos)
PROBLEMA 2
Disenar por el método de asignaciéon de polos un controlador discreto para el sistema:

22 +1.62+1.13
¢ = Lo -09)

de forma tal que proporcione al bucle cerrado las siguientes especificaciones:

= Se elimine el error ante entrada escalon

= Se cancelen los ceros del sistema que sean posibles

= Se proporcionen al sistema en bucle cerrado dos polos en (z + 0.8 — 0.75) y (z + 0.8 + 0.75)
PROBLEMA 3

(2.5 puntos)
Dado un sistema cuyo modelo continuo en bucle abierto viene dado por
2 7
Gs) = k- 28+

" 3s(s — 10)
K >0.

se pide estudiar, usando el criterio de Nyquist, la estabilidad del sistema en bucle cerrado en funcién de

(2.5 puntos)



