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Considere el sistema de control de la figura. Determine la ganancia K y la constante de
tiempo T del controlador Ge(s) para que los polos en lazo cerrado se localicenens = —2 * j2.
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/ Considere el sistema de control de la figura. Disefie un compensador tal que la curva de
/respuesta a un escalén unitario tenga un tiempo de pico de 0.785 seg., y un factor de
amortiguamiento de 0.8. Encuentre b y K.
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ﬁ. Determinelos valores de K, T1y T2 del sistema de la figura, tales que los polos dominantes
en lazo cerrado tengan el factor de amortiguamiento relativo § = 0.5 y la frecuencia natural no

amortiguada w, = 3 rad/seg.
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4, Sea el sistema que se muestra en la figura. Se desea disefiar un controlador PID tal gue los

polos en lazo cerrado dominantes tengan la siguiente especificacion. el factor de
amortiguamiento relativo € = 0.5 y la frecuencia natural no amortiguada w, = 4 rad/seg. Para el
controlador PID, seleccione a = 1 y entonces determine los valores de K y b. represente el

diagrama del lugar de las raices para el sistema disehado.
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