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Problema 1
Suponga que la ganancia y el retardo del proceso:

GP(s) =
10

2s+1
e−0.5s

fueron determinados con un error de ±20%. Suponiendo que utiliza un controlador proporcional utilice el
criterio de estabilidad de Bode para calcular el máximo valor de KC que asegura un sistema en lazo cerrado
estable. Asuma G f (s) = 1 y un primer orden para el sensor con ganancia igual a 1 y constante de tiempo igual
a 1.2. N.B. los parámetros del sensor fueron determinados con error despreciable.

Problema 2
Un sistema en lazo abierto tiene la siguiente función de transferencia:

GOL(s) = Gc(s)
e−0.1s

(2s+1)(s+1)

donde GC(s) corresponde a la función de transferencia del controlador.

(a) Suponga que instala un controlador proporcional con constante KC. Determine el valor KC para el sistema
al borde de la inestabilidad. Repita sus cálculos considerando un margen de ganancia de 2 unidades.

(b) Suponga ahora que instala un controlador PI con τi = 0.5. Determine el valor de KC que permite obtener
un sistema estable sin margenes de estabilidad y con un margen de fase igual a 30º.

(c) En función de sus resultados: ¿Qué puede concluir acerca del efecto que tienen los margenes de estabil-
idad en la sintonización de los controladores? ¿Qué efecto tiene el cambio de P a PI en la ganancia del
controlador proporcional?


