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Sistemas de Control Realimentado
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Error Estacionario o Permanente

Con H(s) = 1
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Sistema de Control Realimentado 
con Perturbaciones
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Constante de error de posición: Se obtiene con 
el error en estado estacionario para una entrada 
en escalón.

Definiciones
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Constante de error de velocidad estática (KV):
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Constante de error de aceleración estática (Ka):
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