
 

Francisco M. González-Longatt, Septiembre 2007 

So
lo

 p
ar

a 
se

r 
em

pl
ea

do
 c

on
 o

bj
et

iv
o 

de
 e

va
lu

ac
ió

n,
 o

 a
ca

dé
m

ic
os

. 
Pr

oh
ib

id
o 

la
 r

ep
ro

du
cc

ió
n 

to
ta

l 
o 

pa
rc

ia
l 

de
 e

st
e 

do
cu

m
en

to
. 

D
er

ec
ho

s 
de

 A
ut

or
 R

es
er

va
do

s. 
C

op
yr

ig
ht

 ©
 2

00
7.

 F
ra

nc
is

co
 M

. G
on

za
le

z-
Lo

ng
at

t. 
fg

lo
ng

at
t@

ie
ee

.o
rg

 

Asignación 1 
 

Modelación Matemática  
de Sistemas Dinámicos 

Introducción 
1. Simplifique el diagrama de bloques que aparece en la Figura 1 y obtenga la función de 

transferencia en lazo cerrado C(s)/R(s). En todo caso, llegue hasta la expresión más simple en 
términos de las funciones de transferencias individuales (G1, G2, G3, G4).   
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Figura  1. Diagrama de Bloque de un sistema 

2. Simplifique el diagrama de bloques que aparece en la Figura 2 y obtenga la función de 
transferencia en lazo cerrado C(s)/R(s). En todo caso, llegue hasta la expresión más simple en 
términos de las funciones de transferencias individuales (G1, G2, H1, H2).  
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Figura  2. Diagrama de Bloque de un sistema 
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3. Simplifique el diagrama de bloques que aparece en la Figura 3 y obtenga la función de 
transferencia en lazo cerrado C(s)/R(s). En todo caso, llegue hasta la expresión más simple en 
términos de las funciones de transferencias individuales (G1, G2, G3, H1, H2, H3).  
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Figura  3. Diagrama de Bloque de un sistema 

4. Obtenga una representación en el espacio de estados del sistema de la Figura 4. 
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Figura  4. Diagrama de Bloque de un sistema 

5. Obtenga una representación en el espacio de estados del sistema de la Figura 5. 
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Figura  5. Diagrama de Bloque de un sistema 

6. Obtenga una representación en el espacio de estados del sistema de la Figura 6. 
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Figura  6. Diagrama de Bloque de un sistema 

7. Considere el sistema descrito mediante la ecuación diferencial: uyyy =++ &&&&&& 23 . Obtenga la 
representación en el espacio de estado del sistema. 

8. Considere el sistema descrito mediante la ecuación diferencial: uyyy 5.035.08 =−+ &&&&&& . Obtenga 
la representación en el espacio de estado del sistema. 

9. Considere el sistema descrito mediante la ecuación diferencial: uyyy 2452 =+− &&&&&& . Obtenga la 
representación en el espacio de estado del sistema. 

10. Considere el sistema descrito por: 
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Obtenga la función de transferencia del sistema. 

11. Considere el sistema descrito por: 
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Obtenga la función de transferencia del sistema. 

12. Considere el sistema descrito por: 
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Obtenga la función de transferencia del sistema. 

13. Obtenga la función de transferencia Xout(s)/Xin(s) de cada uno de los tres sistemas mecánicos de 
la Figura 7. En el diagrama, xin, representa el desplazamiento de la entrada y xout denota el 
desplazamiento de salida (cada deslizamiento se mide a partir de su posición de equilibrio). 

2k

inx

1k
b

outx

 
 Figura  7. Sistema mecánico 

14. Obtenga la función de transferencia Xout(s)/Xin(s) de cada uno de los tres sistemas mecánicos de 
la Figura 8. En el diagrama, xin, representa el desplazamiento de la entrada y xout denota el 
desplazamiento de salida (cada deslizamiento se mide a partir de su posición de equilibrio). 
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 Figura  8. Sistema mecánico 

15. Obtenga la función de transferencia Xout(s)/Xin(s) de cada uno de los tres sistemas mecánicos de 
la Figura 9. En el diagrama, xin, representa el desplazamiento de la entrada y xout denota el 
desplazamiento de salida (cada deslizamiento se mide a partir de su posición de equilibrio). 
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 Figura  9. Sistema mecánico 
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16. Obtener el modelo matemático del sistema mecánico mostrado en la  Figura 10. 

m
k

x

( )tu

 
Figura  10. Sistema mecánico 

17. Obtener el modelo matemático del sistema mecánico mostrado en la  Figura 11. 
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Figura  11. Sistema mecánico 

18. Obtener el modelo matemático del sistema mecánico mostrado en la  Figura 12. 

m

1k

x
( )tu
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Figura  12. Sistema mecánico 
19. Obtener la representación en el espacio de estado del sistema mecánico de la Figura 13, en donde 

u1 y u2 son las entradas y y1 y y2 son salidas. 

1m
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1u

2u

2m
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2y
 

Figura  13. Sistema mecánico 
20. Obtener la función de transferencia Vout(s)/Vin(s) del sistema eléctrico mostrado en la Figura 14. 

Construir el diagrama de bloques correspondiente a la representación del sistema. 

1R
2R1C

2C

+

−

inV

+

−

outV

 
Figura  14. Sistema eléctrico 

21. Obtener la función de transferencia Vout(s)/Vin(s) del sistema eléctrico mostrado en la Figura 15. 
Construir el diagrama de bloques correspondiente a la representación del sistema. 



Teoría de Control 

Francisco M. González-Longatt, Septiembre 2007 
 

5

So
lo

 p
ar

a 
se

r 
em

pl
ea

do
 c

on
 o

bj
et

iv
o 

de
 e

va
lu

ac
ió

n,
 o

 a
ca

dé
m

ic
os

. 
Pr

oh
ib

id
o 

la
 r

ep
ro

du
cc

ió
n 

to
ta

l 
o 

pa
rc

ia
l 

de
 e

st
e 

do
cu

m
en

to
. 

D
er

ec
ho

s 
de

 A
ut

or
 R

es
er

va
do

s. 
C

op
yr

ig
ht

 ©
 2

00
7.

 F
ra

nc
is

co
 M

. G
on

za
le

z-
Lo

ng
at

t. 
fg

lo
ng

at
t@

ie
ee

.o
rg

 

1R
2R

1L

2C

+

−

inV

+

−

outV

 
Figura  15. Sistema eléctrico 

 
22. Obtener la función de transferencia Vout(s)/Vin(s) del sistema eléctrico mostrado en la Figura 16. 

Construir el diagrama de bloques correspondiente a la representación del sistema. 
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Figura  16. Sistema eléctrico 

23. Dado el siguiente sistema eléctrico (Figura 17), hallar la función de transferencia Iout(s)/Vin(s) y el 
diagrama de bloque correspondiente, mostrando el flujo de todas las senales indicadas. 

1R 2R1L

1C
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−
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1I +

−
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−
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Figura  17. Sistema eléctrico 

24. Dado el siguiente sistema eléctrico (Figura 18), hallar la función de transferencia VL(s)/iout(s) y el 
diagrama de bloque correspondiente, mostrando el flujo de todas las señales indicadas. 
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Figura  18. Sistema eléctrico 
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