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SISTEMAS DE CONTROL (1% Cuatrimestre)
RESULTADOS

1. a- Laecuacion caracteristicadel sistema en bucle cerrado es:
s+2_ T
1+ x——=0
S+3 s+2
que no se puede smplificar (polo-cero). Se puede escribir como:
s+2
I+T—m———=
(s+2)(s+3)
El lugar delasraices parala expresion anterior resulta:
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b.- Laecuacion caracteristica en este caso resulta:

€+2
I+K———m=
(s+3)(s+3)
De estaforma se tiene como lugar de las raices.
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c.- En este caso se tiene como ecuacion caracteristica en bucle cerrado:
s+2 4
X

1+ =0
s+3 s+a
gue se puede poner como:
gs+3)+a(s+3)+4(s+2)=0
guedando:
1+a (c+3) =
s(s+3) +4(s+2)

El lugar de las raices se representa en la siguiente figura:

1

08I

0.6

041

Imag Axis
S S 5 o
(2] S N o N
T T T

S
©
T

-

L . L L L L
8 -6 -4 2 0 2
Real Axis

2. a.- Segln d enunciado, @ sistema G(s) tendrd una funcion de transferencia como la que sigue:
KQ+T.
S(1+T,s)

En € diagrama de Bode se gprecia que lafrecuenciade corte del cero es 0,025 rad/s, por tanto:

1o00s @ T=40

1

Asimismo, se puede ver que lafrecuencia de corte del polo es 2,5 rad/s, por tanto:

Lo25 ® T,=04

2
Con lo que lafuncidn de transferencia queda
_K(@+0/4s)
S(1+ 40s)

Parad cdculo de K nos debemosfijar en @ vaor de la ganancia para una frecuencia determinada,
por gemplo paraw=0.025r ad/s tenemos una ganancia de 35 dB:
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b.- y c.- Unavez conocida lafuncion de transferencia, es inmediato obtener los diagramas pedidos:
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