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Pauta Actividad 6
Problema 1
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Luego para ver si el Control PID estabiliza el sistema:

Ecuación Característica:
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a) Ahora el proceso con error:
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Ecuación Característica:
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Sistema estable si 
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b) Se desea conocer el rango para r si: -0,2 <  < 0,2
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Ecuación Característica:
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Pero (1+para  = 0.2 y  = -0.2, luego r  puede tomar cualquier valor > 0 por pequeño que sea y el sistema será estable.
c) De estos resultados se deduce que errores en la determinación de la constante de estado estacionario del proceso no son tan importantes, pudiéndose en este caso tolerar errores de +- 20% seleccionando constantes de tiempo para la trayectoria de salida muy pequeños.
El peor escenario seria (1+en ese caso “s” seria mayor que cero para cualquier valor der > 0. En  el problema es que el signo de las ganancias es opuesto.
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