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5. Representar la evolucion de los polos dd sstema redimentado de la siguiente figura cuando K
varfade 0 a¥ mediante d método del lugar de las raices®
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a Cdcular € vdor deK apartir dd cud € ssemaredimentado deja de sobreoscilar.
(0.5 punto)

b. Indicar gr&ficamente donde se deben encontrar los polos del Sstema para que éste tuviera una
sobreoscilacion determinada My (debido a los polos dominantes del sstema). ¢Como se
obtendriael vaor de K para obtener esta sobreoscilacion?

(0.5 punto)

c. Asumiendo un vaor de K=1y s € blogue de redimentacion se modifica segin se representa
en la sguiente figura, cacular la evolucion de los polos dd sstema cuando € vdor de T varia
deOa¥.
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(1 punto)

6. Deun sstemadesconocido G(s) se tienen los sguientes datos:
G(s) presenta en cadena abierta dos polos. uno en s=0'y otro en s=-4y ninglin cero
Aplicando unaredimentacion unitariaa G(s) € sstema resultante M(s) presenta un error de
velocidad de 0.125s
Sepide:
a. Obtener lafuncidn de trandferencia dd sstema G(9)
b. Obtener lafuncion de transferenciade sstema M(s)

c. Determinar 5 € sstema M(s) presentara respuesta oscilatoria 0 no ante entrada escal on.
(1 punto)

8 Asumir que el punto de confluencia de las ramas es de s=-2.4. Plantear cémo se obtendria éste valor.



