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Ayudantia 6
Problema 6.1 En un lazo de control el controlador y el modelo nominal de la planta son respectiva-
mente: K.(s + 10) .
(s +
cls) = ——= G,o(s) =
(5) s (5) s+3

Determine para qué valores de K, los polos de lazo cerrado decaen mds rdpido que e2'.

1

Problema 6.2 En el esquema de control de la figura, considere G,(s) = ﬁ
s(s + «

C(s) =K.

,enque o >0,y

1. Determine los polos de lazo cerrado,
2. Para qué valores de K el lazo es internamente estable, y

3. Haga un diagrama de como se mueven en el plano complejo los polos de lazo cerrado cuando K
va desde 0 a cc.

Problema 6.3 En un lazo de control el controlador y el modelo nominal de la planta son respectiva-

mente:
1 s+ 3

C(S):lJrTiS G"(S):s2+25+2

1. Haga un diagrama del Lugar Geométrico de las Raices del polinomio de lazo cerrado cuando
0<T, < o0

2. ¢ Existe algiin valor de T; > 0 tal que el lazo cerrado presente oscilaciones sostenidas ?

3. ¢ Para qué valor de T; > 0 se logran polos de lazo cerrado con factor de amortiguacion asociado
E=057

Problema 6.4 En un lazo de control el controlador y el modelo nominal de la planta son respectiva-
mente:

64

Cls) =K Gols) = (s> + 12)(s + 6)

1. ; Para qué valores de K. € R es el lazo internamente estable ?

2. Haga un diagrama del Lugar Geométrico de las Raices del polinomio de lazo cerrado para el
rango de valores de K. antes obtenido.

3. Determine, si existe, el o los valores de K. para los cuales existen raices reales miiltiples.
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