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Explicar brevemente qué consecuencias tiene en el sistema de control exigir que el sistema realimentado sea
mucho mis rapido que el proceso a controlar.
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Explicar brevemente las consecuencias del teorema de Bode
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Se tienen dos sistemas de control con realimentacion unitaria, cu-
yas funciones de lazo Ly (s), La(s) son las descritas en el disgrama 80 | | m{ W 9(’3}5/)
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de Bode adjunto, Se pide: W }
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9,) e Indicar justificando graficamente, si los sistemas de control
sardn capaces de seguir referencins senoidales hasta 10 rads/s
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En la figura se muestran las funcones de sensibilidad obtenidas

oot trez controladores diferentes v reslimentackdn unitaria para
una planta de funcién de transferencia G(s) « (;hi" Se pide ~

A) e Indicar para los tres controladores ¢l tipo del sistema on.
cuanto a ssguimiento de referencias v en cuanto a rechazo
de pervarbaciones.

Z ) o Calcular para log tres controladores ¢l error de posicion en
régimen permanente, &,

5) o Calcular para los tres controladores of error de welocidad en
régimen permaneate, €.

4) e Ordenar los sistemas por su ancho de banda en el seguimien-
1o de referencias, indicindolo sobre la figura.

5) e Suponiendo que la referencia es constante, calcular de forma
aproximada, para los tres reguladores, la variscion que pro-
duciria en la salida una perturbacién de carga (a ln entrada
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