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PRIMER TEMA:  35 puntos 
 
Para el sistema con realimentación negativa, con funciones a continuación: 
: 
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a. (10) Construya el diagrama de Bode de Magnitud y Fase para K=100 (gráficos asintóticos), sin 

embargo, suavice el gráfico de la fase. 

b. (15) Realizar el análisis de estabilidad según Nyquist para el valor de K=100. 
c. (10) Repita lo realizado en (b) pero para K=1. 

 

SEGUNDO TEMA:   35 puntos 
 
Para el sistema representado por la función de transferencia:  
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a. (10) Se desea que el Error del Sistema en estado estacionario sea 10%. 
b. (10) Construya el gráfico de Flujo de Señales definiendo las Variables de Estado y obtenga el 

modelo de Espacio de Estados controlable, proporcione los valores de: a, b y c. 

c. (15) Encontrar la Matriz de Realimentación de Estados K, del sistema de tal manera que 
responda con un Sobre-nivel del 10%  y un Tiempo de estabilización Ts = 1 seg.   
 

TERCER TEMA:   30 puntos 
 
Un sistema con retroalimentación negativa unitaria tiene una función de transferencia: 
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a) (05)  Encuentre el valor del Error del Sistema en estado estacionario. 

b) (10) Determine el Tiempo de Estabilización y el Sobre-nivel Porcentual. 
c) (15) Diseñe una red de atraso utilizando el método del lugar de las raíces de tal forma que el 

Error del Sistema en estado estacionario con compensación sea la décima del error sin 
compensación. 
 



 

Solución:  
 
PRIMER TEMA: 
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 s  GH(s)  Comentario  

a  e/-90  -∞/+90  s=e / Θ 
e<<1  
GH(s) ≈- (100/ e )/- Θ 
≈ -∞/- Θ  

b  e/ 0  -∞/ 0  

c  e/+90  -∞/-90  

d  r/+90  0/-180  s=r/ Θ 
r≈ ∞ 
GH(s)≈(100/r2) /- 2Θ 
≈0 / -2Θ  

e  r/+45  0/-90  

f  r/ 0  0/ 0  

g r/-45  0/+90  

h r/-90  0/+180  

 

 

 

 

 

 
 
 
 
SEGUNDO TEMA: 
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TERCER TEMA: 
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