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EJERCICIO 6.1 
 

Obtener las características de la respuesta ante una entrada escalón unidad. T=0.1sg. 
 

 

 
 

 
 

 
 

 

 

 
 

 
Tiempo de Subida: 

 

 
Tiempo de Pico: 

 

 
Sobreimpulso: 

 
 

Tiempo de Establecimiento: 
 

 

 
La figura muestra la forma de la respuesta para el sistema ante una entrada escalón 

unitario. 
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EJERCICIO 6.2  
 

Obtener las características de la respuesta ante una entrada escalón unidad. T=0.4sg. 
 

 

 
 

 

 

 

 
 

Tiempo de Subida: 

 

Tiempo de Pico: 

 

Sobreimpulso: 

 
 
Tiempo de establecimiento: 
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Respuesta del sistema 

 
 
 
 
 

Respuesta del sistema y sus componentes 
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EJERCICIO 6.3 

 
Para el sistema mostrado en la figura calcular: 
 

- Error en régimen permanente. 
- Sobreimpulso. 
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Respuesta al escalón: 
 

 

 

 

 
 

 

 

 
 

 
EJERCICIO 6.4 

 
Obtener las características de la respuesta ante entrada escalón unidad. 
 

 

 

 
 

 

Tres polos: 
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Características: 

 
 

 

 

 

 
 

 
Tiempo de Subida: 

 

 
Tiempo de Pico: 

 

 
Sobreimpulso: 

 
 

Tiempo de establecimiento: 
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La figura siguiente muestra la respuesta total del sistema y sus dos componentes 

 
 
 

EJERCICIO 6.5 
 
Un proceso de fabricación tiene una función de transferencia en lazo abierto dada por : 
 

 

 
Se desea realizar un control discreto empleando un bloqueador de orden cero y 

realimentación unitaria, siendo el periodo de muestreo elegido de 1segundo. 
Encontrar las características de la respuesta ante entrada escalón unitario (para ello aplicar 

las expresiones del sistema reducido equivalente de segundo orden). 
 
 

 

 

 

 
Los cálculos del equivalente discreto G(z) pueden verse en el ejercicio 5.6. 

 
Cálculo de la función de transferencia de lazo cerrado: 
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Se desprecia el polo en z=-0.037 por estar muy próximo al origen y ser su influencia en la 

respuesta total del sistema reducida. 
 

Según el enunciado, se debe considerar el sistema reducido equivalente de segundo orden, 
por tanto no se considera tampoco la influencia del cero. 
 

La respuesta del sistema ante una entrada escalón, debida exclusivamente a los dos polos 
complejos conjugados del denominador será: 
 

       

 

 

 

 
 

Para estos cálculos no se ha tenido en cuento la influencia del cero del numerador de M(z). 
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