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Ejerciciol

Dado el sistema:

Hallar los errores de posicion, velocidad y

aceleracion.

Ejercicio 2

Dado el sistema:

Hallar los errores de posicion, velocidad y

aceleracion.

Ejercicio 3

Dado el sistema:

Calcular el error en régimen permanente

ante entrada(t) = 2+ 3t +%t2 parak =1

y k=2

Ejercicio4

Dado el sistema:

Hallar los errores de posicién, velocidad y

aceleracion.

Ejercicio5
Dado el sistema:

Calcular el valor en
régimen permanente de la
sefal de erroE(s) cuando

Z(s) varia en forma de
escaldn unitario yR(s) es
un escalén de amplitud -1.
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