Guia de ejercicios #1 Control Automatico I1
Semestre 2016-2

Problema 1.1 Calcule la transformada Zeta de las siguientes seriales:
a) filk] = pulk—kol, ko €N

b) frlk] = ka*

¢) f3[k] = sin(wk)

d) filk] = e %% cos(0,5k).

Problema 1.2 Calcule la transformada Zeta inversa de:

_ _z=05
a) Fl (Z) - Z2(2+075)

b) B(2) = 2555

0,32340,822—0,5z—0.,6
c) F(z) === ,224 .

Problema 1.3 De las siguientes ecuaciones recursivas de sistemas, obtenga la funcion de transferencia del sistema,
la respuesta a delta de Kronecker 'y escalon unitario, y las matrices A, B, C 'y D de una representacion en variables de
estado:

a) yk] =3ulk — 1]+ ulk — 2] + 2u[k — 4]
b) vk — 0,5y — 1] = 3u[k — 1] + ulk —2].

Problema 1.4 Determine la ERS, la funcion de transferencia H(z) y su estabilidad, para los siguientes sistemas ex-
presados en variables de estado:

-0,5 0 1

a)A{l o] , BM , C=[1 -05] , D=10]
-05 0 0 1

pyA=| 1 o0 0ol , B=|0| , c=[0 1 -05] , D=0
0 10 0

Problema 1.5 Considere el sistema con condiciones iniciales cero
y[k] = 0,7y[k — 1]+ 0,1y[k — 2] = u[k — 1] + 0,8ulk — 2]. 1)
a) Calcule la salida producto de la entrada ulk] = cos(%k).
b) Determine la ganancia a frecuencia cero.
c) Obtenga la salida si ulk] = e/®*.

d) Obtenga la salida si ulk] = sin(wk).

e) Haga un esbozo del diagrama de Bode de la respuesta en frecuencia del sistema H(e/®). ;A qué tipo de filtro
corresponde?
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