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TEMA 1. REGULACION EN TIEMPO CONTINUO.

EJERCICIOS

1. Un sistema tiene una funcion de transferencia el lazo abierto:

1
()= s(s+1)

e . 1
Para que se cumplan las especificaciones de respuesta transitoria: £ =—= Yy @, = 2rad /seg

V2
a) Disefiar un regulador PD real mediante el método de cancelacion cero-polo.
b) Disefiar un regulador PD real mediante el método de la bisectriz.

2. Un sistema tiene una funcion de transferencia el lazo abierto:

K
(9= s(s+3)

e . 1
Para que se cumplan las especificaciones de respuesta transitoria: & = 5 y o, =5rad/seg

a) Disefiar un regulador PD real mediante el método de cancelacion cero-polo.
c) Disefiar un regulador PD real mediante el método de la bisectriz.

3. Un sistema tiene una funcion de transferencia el lazo abierto:

G(S) — L
s(s+1)(s+3)

Para que se cumplan las especificaciones de respuesta transitoria: £ =0.4 y w, =1.4rad/seg

a) Disefiar un regulador PD real mediante el método de cancelacion cero-polo.
b) Disefiar un regulador PD real mediante el método de la vertical.
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4. En el sistema de control con realimentacion unitaria de la figura:

R(s) —+ C(s)
{( —Grs)F G(s)

v

H(s)

1
donde: - G(S)H(5) = (5+2.5)(s? + 25 +1.75) H(s)=1

disefiar un regulador real Gg(s) para que el sistema cumpla las siguientes especificaciones:

o Tiempo de establecimiento al 5%: 3 seg.
o Sobreimpulso maximo: 20.78%.

5. Se desea que el sistema de la figura, cuyo lugar de las raices se encuentra sobre los ejes del
plano complejo, cumpla las siguientes especificaciones: £=0.55 t,=2.1 seg.

R(s) C(s)
G(s) > 6(s) =

a) Disefar un regulador real que produzca la respuesta temporal deseada.
b) Justificar razonadamente el regulador y el método de disefio utilizado.

6. Unsistema de control con realimentacion unitaria presenta una funcién de transferencia en

. 1 . - .
lazo abierto G, (s) =—————. Con objeto de estabilizar el sistema y que la respuesta del

(s+2)(s—-3)
sistema ante una entrada escalon cumpla las siguientes especificaciones: Mp=20.78% Y t;|50=3
seg., en los polos dominantes, se realiza una compensacion en cascada mediante un regulador
con funcion de transferencia Gg(s).
a) Disefiar dos reguladores PD reales mediante el método de la bisectriz y mediante el de
la cancelacion cero-polo de manera que se cumplan las especificaciones requeridas.
b) Elegir de forma razonada el regulador mas conveniente de los calculados en el
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8. Se desea que el sistema de la figura, del cual se sabe su representacion del Lugar de las raices

para K>0:

R(s) _|_

cumpla las siguientes especificaciones:

—
=

Cs) |
G(s) > o
o 2r

2,‘, O x
|
1 A1
)=—F—— 6l
s(s+4)(s+5) il

e 5 0 5 10

Real fxis

o Mp(%)=9.5%
a )50 = 2 Seg.
o Error de velocidad < 1/3
Para tal fin , se disefiard un regulador PID, en caso de ser necesario, que se disefiara en dos

pasos:

1.- Disefio de un regulador PD ideal [Rpp(S)], caso de se necesario, para cumplir las
especificaciones de régimen transitorio. A continuacion, considerando el nuevo sistema
formado por el conjunto [Rep(S) -Sistema G(s) sin compensar]:

G(s)nuevazRPD(S)*G (S)sin compensar

2.- Disefio de un regulador Pl modificado [Rg(S)], caso de ser necesario, para cumplir las
especificaciones de régimen permanente.

El regulador PID buscado seré la asociacion en cascada de los dos reguladores disefiados
anteriormente:

Se pide:
a) Funcion de transferencia del regulador PD ideal, Rpp(S).
b) Sin representar el nuevo lugar de las raices, obtener la funcion de transferencia
del regulador PI modificado, Rp(s).

Rein(s) = Rep(S) * Rpi(S)

9. Dado el sistema de la figura, disefiar un regulador PI modificado en cascada para que se
cumplan las siguientes especificacioenes:

o Mp(%) =20 %

o Error en régimen permanente ante una entrada r(t)=tu(t) < 0.05
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o Polos dominantes con £=0.5
o Error en régimen permanente ante una entrada r(t)=tu(t) < 0.4

R(s) 4 K Cls)
s(s+1)(s +3) g

11. El sistema de control de la figura, representa un control de posicién angular que utiliza un
servomotor DC controlado por armadura:

R(s) 4 Cls)
G(s) >

Donde la funcion de transferencia G(s) viene dada por la siguiente expresion :

K
s(s+4)

G(s) =

Disefiar un regulador en cascada ideal, caso de ser necesario, para que se cumplan las siguientes
especificaciones ante una entrada escalon::

o Error de posicion <0.1 %.

o Sobreimpulso méximo =4.32%.

o Tiempo de establecimiento (5%) = 0.42 seg.

12. El sistema de control de la figura se desea disefiar un compensador por adelanto de fase tal
que el sistema en lazo cerrado tenga un margen de fase de 50E y un margen de ganancia mayor o
igual a 10 dB.
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13. El sistema de control de la figura se desea disefiar un compensador por atraso de fase de
forma que el error estatico de velocidad K, sea de 5 s, el margen de fase sea al menos de 40E y
el margen de ganancia sea al menos de 10dB.

1

s(s +#1) (055 + 1) 1
G)=———
s(s+1)(0.55+1)
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