
Guı́a de ejercicios #6 Control Automático II
Semestre 2016-2
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Figura 1: Diagrama de bloques de sistema hı́brido en lazo cerrado.

Problema 6.1 Determine Y (s) en función de todas las señales que entran al lazo dado por la Figura 1.

Problema 6.2 Considere la planta en tiempo continuo

Go(s) =
1
s2 (1)

la cual es muestrada a una tasa Ts = 0,1[s].

1. Diseñe un controlador C(z) por dead beat para Go(s).

2. Diseñe un controlador tal que Bw(To) sea aproximadamente 3[rad/s].

3. Compare To( jω) para ambos controladores.
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