
Universidad La SalleEsuela de Ingenier��aControl Anal�ogio Evaluai�on 2Entrega: 20 Mayo 2008, 20:00 horas.1 Sistema OriginalUtilizar las instruiones onv, feedbak y step para gra�ar la respuesta al esal�on del sistemamostrado, on H(s) = Ks(s+ 4)(s+ 6)para K = 63:21.
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A partir de la gr�a�a obtenida, determinar su tiempo de estableimiento, tiempo pio, y valordel m�aximo sobreimpulso (en %).As�� mismo, trazar el diagrama de polos y eros del sistema en lazo errado, mostrando lara-mente la posii�on de los polos y sus �angulos respeto a la horizontal.2 Compensai�onEl objetivo de el ejeriio, es dise~nar tres ompensadores que reduzan el tiempo de estableimientoa la mitad, manteniendo un sobreimpulso m�aximo (valor pio) de 25% (sobre el valor �nal derespuesta al esal�on).La forma deseada para nuestro ompensador esG(s) = K s+ as+ b ;y el esquema de ontrol que se utilizar�a en este sistema se muestra en la �gura siguiente.
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2.1 CompensadoresDise~nar tres ompensadores para las espei�aiones dadas anteriormente, on las siguientes ar-ater��stias.1. Cero del ontrolador en el punto s = �5.2. Cero en s = �4.3. Cero en s = �2.2.2 ReportePara ada ompensador, presentar1. C�alulos realizados, inluyendo �odigo de Matlab, si es que se us�o..2. Diagrama de lugar de las ra��es.3. Gr�a�a de la respuesta al esal�on.4. Una tabla omo la siguientePar�ametro Compensador 1 Compensador 2 Compensador 3�!n%OSTsTpPolosCeros>Se aproxima a unsistema de 2Æ orden?5. Conlusiones
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