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Sistemas de Control Realimentado
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Error Estacionario o Permanente
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Sistema de Control Realimentado
con Perturbaciones
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Definiciones

Constante de error de posicion: Se obtiene con

el error en estado estacionario para una entrada
en escalon.
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Definiciones

Constante de error de velocidad estatica (K):
Entrada: Rampa unitaria
€ = limii =lim———
5501+ G(5)G,(s) s> 503G (s)G,(s)
Ky =1limsG(s)G, (s) = e, = L
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Definiciones
Constante de error de aceleracion estatica (K,):
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Entrada: parabola — r(t)=—

,t>0
2
=0,t<0
. S 1 . 1
g = lim——————=lim—
201+ G(5)G(s) 87 s208°G(s)G,(s)

. 1
K, =1lims*’G(s)G,(s) = ey, = —
s—0

D.Saez Arch3. EL42D Control de
Sistemas. U. Chile




