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Función de transferencia y de retroalimentación 





Ejercicio N 1
Escalón unitario sin tiempo muerto



Escalón unitario con tiempo muerto



Rampa unitaria sin tiempo muerto



Rampa unitaria con tiempo muerto



Impulso unitario sin tiempo muerto



Impulso unitario con tiempo muerto



sen(0,1*t) sin tiempo muerto



sen(0,1*t) con tiempo muerto



sen(0,5*t) sin tiempo muerto



sen(0,5*t) con tiempo muerto



sen(1*t) sin tiempo muerto



sen(1*t) con tiempo muerto



sen(2*t) sin tiempo muerto



sen(2*t) con tiempo muerto





Ejercicio 2.1

Kcu aproximado resulta  2.54

A su vez,

Tu=2pi/1.111=5.66



Ejercicio 2.2
Utilizando el criterio de Routh y el método de Sustitución directa



Ejercicio 2.3

Ajustes óptimos para el controlador según Ziegler-Nichols:



Ejercicio 3



Frecuencia: 0.1
Amplitud: 4.537
Defasaje:69.33-62.83=6.5



Frecuencia: 0.5
Amplitud: 2.185
Defasaje: 16.92-12.57=4.35



Frecuencia: 1
Amplitud: 0.4841
Defasaje:34.53-31.34=3.19



Frecuencia: 2
Amplitud: 0.1215
Defasaje:22.32-20.42=1.9











Resumen 3.2

Bode Graficos entrada y salida Defasaje

Frecuencia
Defasaje 
(grados)

Amplitud de 
salida Amplitud

Defasaje 
(tiempo) Tu=(2pi/w) Conversion tiempo a grados

0.1 -36.86 4.539 4.537 6.5s 62.831 (6.5s*360)/62.831=37.24

0.5 -126.6 1.495 2.185 4.35s 12.566 (4.35s*360)/12.566=124.62

1 -172.9 0.4655 0.4841 3.19s 6.283 (3.19s*360)/6.283=182.87

2 -216.3 0.09954 0.1215 1.27s 3.142 (1.9s*360)/3.142=217.72



Ejercicio 4 





Diagrama de Bode



Cálculo de constantes de tiempo



Diagrama de Nyquist



Lugar geométrico de raíces



Cálculo de Tu



Ejercicio 4.2





g0

g0*gp



Ejercicio 4.3







Ejercicio 4.4







Ejercicio 4.5







Análisis de estabilidad

❏ Podemos apreciar que en los cuatro casos (GP, GPD, GPI Y GPID) 
nuestros sistemas son estables. Todos alcanzan un SS



Mas o menos oscilatorios

❏ Vemos que GP y GPI, tardan un poco más en llegar a la estabilidad.

❏ Mientras que GPD y GPID, alcanzan una estabilidad más rápidamente.

Siendo GPI el que más tarda en alcanzar el estado estacionario, y GPD el 
que menos tarda en este caso



Error de estado estacionario

❏ Podemos notar que GPI y GPID, no tienen error de estado estacionario

❏ Mientras que GP y GPD, presentan prácticamente el mismo error de 
estado estacionario.

Finalmente vemos que GPD alcanza en menor tiempo el SS, pero GPID, 
también lo hace en un tiempo más reducido que GPD y GP, pero a diferencia 
de GPD este no presenta un error de SS.



Ejercicio 5


