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Condicién de existencia del punto de operacion: Ci0 > k—\'/ (para que BO > 0) . De ahora en adelante se

asume que se verifica esta condicion.
3) Linealizacion:
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Matriz de transferencia:
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K1 >0 .

4) Control en tiempo continuo:
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Funcion de transferencia en lazo cerrado: H; ¢ (s) =

) (s+ oy ls+ oy + KZG(S))-
Si c;(t) = E-1(t) (escalén de amplitud E), entonces c;(s) = E y se tiene:
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Para que este limite sea 0, se requiere que |im G(s)= .
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Tomando G(s) = =l con K > 0, resulta la funcion de transferencia en lazo cerrado estable:
s

b(S) K1S . w2
Hicls)= = y C= ;on =KoK| .
cl®) ci(s) (s+co1)(sz +2§mns+wn2) 2 KoK " 2




Introduccion a la Teoria de Control — Abril 2017

Solucién del problema 2 — Pag. 2/2

Como Hy ¢ (s) es estabie, 0= Iim s(HLC(s)EJ: iim bft) -
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Para obtener respuesta criticamente amortiguada: K, = —2— = a_(kvco 7QQ): 1572 x10~% ——.
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5) Control en tiempo discreto:
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El sistema es estable siy solo si: ‘b-.K_z( ~-b)Kp|<1.
W2
K K
* ~22(1-b)Kp|<1 & -1<b-—2(1-b)Kp <1 &
[O)) ®2

& - -U)—z <Kp
Ko 1-b K,

6
<ﬂ[‘”—2] o -1255x103 L~ _(akV)<Kp <
g-s

)

—w,T 6
1+e * (akv)~5114x10-3 M
g-s

1-e 72

Si el sistema es estable; ante un escalon unitario en ci(k) la salida b(k) tiende asintéticamente al valor:
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