
PROBLEMA:

Dado el sistema de la figura:
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a) Determine que valores de “Kr” permitirían a un regulador proporcional “R(s)=Kr” llevar 
al sistema de la figura a cumplir las siguientes especificaciones ante entradas de tipo 
escalón en la variable “x(t)”: 

Sobreoscilación: Mp ≤ 4.32 %
Tiempo de pico: tp ≤ π/2 s.

b) Calcule los errores en régimen permanente del sistema para un valor de “Kr” cualquiera. 
(Utilice preferiblemente el valor de Kr más alto obtenido en el apartado anterior)

c) Si el error de posición del sistema no es nulo, ep=0, diseñe el regulador R(s) para que 
cumpla también esta nueva especificación.

d) Donde tendría aproximadamente sus polos y ceros M(s) con el regulador que ha 
diseñado.


