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1. Hacer €l Root Locus de los siguientes sistemas de retroalimentacion unitaria dado € modelo de la plantaen

lazo abierto:
3 GE) - 3_14
0 G(s) - L
(s+2) (s2+25+2)
9 G(s) - (s+1)(s+3)

s(s+2)(s+4)

b) G(s) - L
s(s+4)(s+5)

d) G(s) = _$%425+2
(s+4)(s-2)

f G(s) - %



P4gina intencionalmente dejada en blanco.



I1. A. Determine laregion en € plano de s donde debe estar |os polos de un sistema de segundo orden para que
la respuesta a un salto unitario tenga un porciento de rebase de 16.3 aproximadamente, y un tiempo de
establecimiento igual a 2 segundos.

B. Calcule e tiempo pico de estar los polos en € sitio que usted indica

C. Determine lafuncién de transferencia del sistema, dado que €l error en régimen permanente para una entrada
de salto unitario esigual a cero.

Hint:

LN 4 T -_09
P.0.=100e V1* ' S0




I11. Dado € siguiente sistema, determine e rango de K gque hace € sistema estable.

C(s)
R(s) 0 1 ~
> ST > S(s+4)




IV. Un servo-motor es un motor DC usado para mantener o alcanzar una posicion de 0 a 180 grados. Pueden
ser usados en numerosas aplicaciones como serian aviones miniatura de control remoto, carritos, robots de patas,
CD ROM, entre muchos otros. Su funcionamiento es como sigue:

1. Laentradaesun voltgje DC quevade o aVcc. (Generamente seimplementa con una onda cuadrada, donde
el componente AC no afecta e funcionamiento del motor, pero e componente DC puede ser variado con €
“duty cycle’.)

2. Se coloca un potenciometro circular directamente a gje de salida del motor. Los extremos del potenciometro
se conectan a0y a Vcc respectivamente, mientras que el tercer terminal sirve paraleer el voltae producido por
el divisor de voltge.

3. Secomparalasalidadel divisor de voltge con € voltaje de la entrada (referencia). Ladiferencia entre esos
voltgjes sele alimentaa motor DC. (Note que s ambos voltajes son iguales, es porque e motor DC yallego a
laposicion final deseada.

A. Haga el diagrama de bloque del servo-motor.
B. Halle las funciones de transferencias de cada bloque.
C. Halelafuncion de transferencia del sistema.



