PROBLEMAS

B-6-1.

Grafique los lugares geométricos de las raices para
el sistema de control en lazo cerrado con
K
G =, +4s + 5) HE =1
B-6-2. Grafique Wﬁ—g%méﬁﬁees de las raices para
un sisema de Sbhirol LS lazo cerrado  con:
_ +9) _
GO= L4 HO=T
. K(s »
Ubique los polos en(ja'zo—cmado—sobre los lugares geométri-

cos de las raices d&° modo que los polos dominantes en lazo
cerrado  tengan un  factor de amortiguamiento relativo  igual
a 05. Determine el valor correspondiente de la ganancia K

B-6-3. Grafique los lugares geométricos de las raices para
el sistema con
K
G(s) = . + +10) H(s) = 1

Graﬁqstfs—W,de las raices para

el sistema con
B-6-4.
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K
+ o+

G(s) = H(s) = 1

+ 2s + 5)

Determine ~ logs? puntps ez?qy?s donde lo$ Ilugares geométri-
cos de las raices cruzan el eje jo.

B-6-5. Demuestre que los lugares geométricos de las raices
para un sistema de control con

G = 67 H(s) = 1
K(s? 10)
son arcos del circulag? cpnycentrppy en’ el origen con un radio
igual a
B-6-6. ue los lugares geométricos de las raices para

un sistema de control en lazo cerrado con
+ 0.
G(s) = 02)

+ 3.6)

K(s 1
B-6-7. Grafique los g2gares geornétricos de las raices para
un sistema de control en lazo cerrado con

H(s) =

del lugar geométrico de las raices



_K(s +0.5) _
G(s)——s3+sz+1, H(s) =1
B-6-8. Grafique los lugares geométricos de las raices para

el sistema de la figura 6-66. Determine el rango de valores
de la ganancia K para la estabilidad.

B-69. Considere un sistema de control con realimentacién
unitaria con la siguiente funcién de transferencia de la
trayectoria directa:

K
s(s2 + 4s + 8)
Grafique los lugares geométricos de las raices para el sis-

tema. Si el valor de la ganancia K se establece igual a 2,
(d6nde se ubican los polos en lazo cerrado?

G(s)

B-6-10. Considere el sistema de la figura 6—67. Determine
los valores de la ganancia K y el coeficiente de realimentacion
de velocidad Kxr de modo que los polos en lazo cerrado estén
en s = -1 * ]'\/?_a. Después, usando el valor determinado de
Kn, gafique los lugares geométricos de las raices

B-6-11. Considere el sistema de la figura 6-68. El sistema
incluye una realimentacion de velocidad. Determine el
valor de la ganancia K de modo que los polos dominantes
en lazo cemrado tengan un factor de amortiguamiento rela-
tivo de 0.5. Usando la ganancia K determinada de tal modo,
obtenga la respuesta escalon unitario del sistema.

B-6-12. Considere el sistema cuya funcion de transferencia
en lazo abierto G(s)H(s) se obtiecne mediante

K
(*+2s+2)(s*+ 25+ 5)

K
=g+ 48 + 1152 + 14s + 10

G(s)H(s) =

Grafique un diagrama del lugar geométrico de las raices
con MATLAB.

B-6-13. Considere el
en lazo abierto

sistema cuya funcion de transferencia

se obtiene mediante

K(s = 0.6667)
st + 3.3405° + 7.03255°

G(s)H(s) =

Demuestre que la ecuacién para las asintotas se obtiene
mediante

K

GA”&@)=§+¢m@§+53ﬂ$+23&5

Grafique con MATLAB los lugares geométricos de las
raices y las asintotas para el sistema.

B-6-14. Considere el sistema con realimentacion unitaria
cuya funcion de transferencia de la trayectoria directa es

s (s+2)

Figura 6-66
Sistema de  control.
RO SN (D X o —C)
RO + o By '
‘ K, |-
Figura 6-67
Sistema de  control. I
R(s) <O % K ! C(s)
- een [T &
0.2 [
Figura 6-68
Sistema de control.
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G(s) = ss+ 1)

El lugar geométrico de las raices de ganancia constante
para el sistema para un valor determinado de K se define
mediante la  ecuacion  siguiente:

K
s(s+1)

=1

Demuestre que el lugar geométrico de las raices de ganan-
cia constante para 0 = K < o se obtiene mediante

[o(c + D)+ &®P + 0? = K2

Trace los lugares geométricos de las raices de ganancia cons-
tante para K = 1,2,5,10 y 20 en el plano s.

B-6-15. Considere el sistema de la figura 6-69. Grafique
los lugares geométricos de las raices. Ubique los polos en
lazo cerrado cuando la ganancia K se hace igual a 2.

B-6-16. Considere el sistema de la figura 6-70. Grafique
los lugares geométricos de las raices conforme a varia de 0 a
%, Determine el valor de a de modo que el factor de amor-
tiguamiento relativo de los polos dominantes en lazo ce-
rado sea 0.5.

B-6-17. Considere el sistema de la figura 6-71. Grafique
los lugares geométricos de las raices conforme el valor de k
varie de 0 a ®. ;Qué valor de k producird el factor de amor-
tiguamiento relativo de los polos dominantes en lazo cerra-
do igual a 0.57 Encuentre la constante de error estitico de
velocidad con este valor de k

B-6-18. Grafique los lugares geométricos de las raices para
el sistema de la figura 6-72. Demuestre que el sistema se
vuelve inestable para valores grandes de K

K(s+1) N
5(s2 + 25 + 6) o
LS Figura 6-69
s+1 Sistema de  control.
e 2 o
X s+a > ) 5+2) >
A
Figura 6-70
Sistema de  control.
s+ 14 10 N
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Figura 6-71
Sistema de  control.
R(s) | e 5 C(s)
_"®' ek 1005 + 1 >
Figura 6-72
Sistema de  control.
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B-6-19. Grafique los contornos de las raices para el sistema los lugares geométricos de las raices cuando K, =0.5. A
de la figura 6-73 cuando la ganancia K y el pardmetroa  continuacion trace los contornos de las raices para 0 = K <
varien, cada uno. de cero a infinito. w0y 0= K, <, Ubique los polos en lazo cerrado sobre el

B-6-20. Considere el sistema de la figura 6-74. Supo- contorno de las raices cuando K = 10y Ki = 0.3.

niendo que el valor de la ganancia K varia de 0 a oo, grafique

R(s) e ()
ss+1)(s+a)

Figura 6-73
| Sistema de control.
K .| 1 C(s)
s+1 s .
Ky |-
Figura 6-74
Sistema de  control.
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