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3) La opcidn correcta es la iii)

4) Mediante 3 argumentos, determinar la estabilidad de la transferencia.

(1) Dado el diagrama de polos y ceros de la transferencia, se observa que la transferencia cuenta con
2 polos p, =t jw. Dado que los polos no se encuentran en el semiplano negativo, se deduce que la

transferencia no es estable.

(2) Dada la antitransformada de Laplace de la transferencia obtenida se observa que la transferencia

—+oo
corresponde a h(t) = sin(wt). Por definicion de estabilidad [ |h(t)2| < 00, en este caso no se

cumple, por lo que el sistema es inestable.
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(3) Una condicion necesaria para la estabilidad es que todos los coeficientes del polinomio en el

denominador sean # 0. Dada la transferencia H(s) = ——— = I;qé;) , se observan que los
s tw

coeficientes del polinomio p(s) no son todos distintos de 0, por lo que se puede concluir que el
sistema es inestable.
5) Determinar K para que el sistema realimentado sea estable
a) R-H.

Aplicamos el criterio de estabilidad de R-H al polinomio p(s) + q(s) para determinar la
estabilidad del sistema segun K:

G+DE+2)+K=s+3s+K

s 2 2+ K
st 3 0
S| 2+K

El sistema es estable si 2 + K > 0, por lo tanto K >— 2.

b) Nyquist.

—— Diagrama de Nyquist

Imaginario

0.00
Real

Dados los diagramas de Nyquist deducidos del diagrama de Bode se observa que, dado P = 0.
Se observa que N = 0 o - 1< K/2 = K >— 2.

Porloque Z = P — N = 0y por lo tanto el sistema es estable para esos valores de K.



