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c.- Eneste caso
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3. Laecuacion caracteristicadel sistema completo en bucle cerrado es
Pz) =z°- 1.72° +(0.79+5K )z - 0.063
S sglicadury, setiene

P(1)>0, por lo que K>-0.0054
P(-1)<O0, por lo que K>-0.7106



S se condruye lasguiente tabla:

1 17 0.79+5K -0.063
-0.063 0.79+5K 17 1
(-0.6829-5K) -0.996

Imponiendo las siguientes condiciones setiene:
1>0.063

|- 0.6829- 5K| <|- 0.99

S K>-0.13658, setiene:
0.6829+5K <0.996 K<0.062

S K<-0.13658, setiene:
-0.6829-5K <0.996 K>-0.33578

Uniendo todas las condiciones:
-0.0054 < K < 0.062
Cuando K=1, & sstema esinestable por o que & error en régimen permanente serainfinito.

4. El punto defuncionamiento ser&
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Por tanto los polos dominantes son: p =0.7435 + 0.323]

Trazamos € lugar de lasraices del Sstema:
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...y vemos que € lugar de las raices no pasa por esos puntos, por 1o que hara falta un regulador PD:
z2-C
R@ =K——
z

-0.74+0.32]

Donde
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Se debe cumplir: aj+a»+as-b=180(2n+1)
Por lo tanto b=41.66°. A partir de este valor se puede obtener la situacion del cero del regulador:
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Para obtener d vaor deK hay que hdlar las distancias d1,d2,d3 y d4-
d1=0.3589; d2=0.3259; d3=0.8106; d4=0.4863

c=0.7435-

Ad,
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Por lo tanto € regulador PD ser&:
R@) =00392 238

Comprobemos € error de posicion con este regulador. El error de posicion seré
1
" 1+Kp

sendo;



Kp= Iig]l R(2G(z) =4.03
Ad:
1
e,=
1+4.03
Por lo tanto basta con € regulador PD disefiado.

=19.88%< 22%

b.- S ladidaes
{y} ={005151.01010,.....}

significa que € sstema en cadena cerrada posee un retraso de una unidad (la diferenca de grados del
denominador y numerador es uno). Al tener d Sstema en cadena abierta una diferencia de grados
entre denominador y numerador de dos, es IMPOSIBLE que exita un regulador redizable
fiscamente que consga adelantar d Sstema en cadena cerrada



