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1.  Cuestión (15 minutos - 2 puntos) 
La siguiente ecuación diferencial establece la relación que existe entre una variable de entrada x(t) y 
otra de salida y(t).   
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a) Obtener la función de transferencia que modela el sistema en torno a un punto de trabajo dado 
por: 
଴ݔ  ൌ ଴ݕ ൌ 1					 
଴ሶݔ ൌ ଴ሶݕ	 ൌ ݁ଷ 
 

b) Obtener la expresión analítica de la respuesta ante un escalón del sistema. 
 
 

a) Linealizamos en torno al punto de trabajo: 
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Aplicamos a continuación la transformada de Laplace, teniendo en cuenta que puesto que todas 
las variables han pasado a ser incrementales, todas las C.I de estas serán nulas: 
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Los coeficientes se obtienen directamente por residuos, quedando la descomposición en 
fracciones simples: 
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Por lo que su anti-transformada es inmediata: 
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2. Cuestión  (15 minutos – 3 puntos) 
 

Dibujar y caracterizar indicando justificadamente los valores más significativos  de la respuesta ante el 
escalón unitario de las siguientes funciones de transferencia: 
 

a) ࡳሺ࢙ሻ ൌ ሺ࢙ି૙.૛ሻ

ሺ࢙ା૙.૛ሻ
 

ஶݕ ൌ lim
௦→଴

ሻݏሺܩ ൌ െ1 

଴ݕ ൌ lim
௦→ஶ

ሻݏሺܩ ൌ 1 

߬ ൌ
1
0.2

ൌ  ݏ5

௦ݐ ൌ 3߬ ൌ
3
0.2

ൌ  ݏ15

 
 
 
 
 

b) ࡳሺ࢙ሻ ൌ ࢙૛ାૢ࢙ା૛૙

࢙૛ା૟࢙ା૞
 

 

ሻݏሺܩ ൌ ௦మାଽ௦ାଶ଴

௦మା଺௦ାହ
=
ሺ௦ାସሻሺ௦ାହሻ

ሺ௦ାଵሻሺ௦ାହሻ
ൌ ௦ାସ

௦ାଵ
 

ஶݕ ൌ lim
௦→଴

ሻݏሺܩ ൌ 4 

଴ݕ ൌ lim
௦→ஶ

ሻݏሺܩ ൌ 1 

߬ ൌ
1
1
ൌ  ݏ1

௦ݐ ൌ 3߬ ൌ
3
1
ൌ  ݏ3

 
 
 
 

c) ࡳሺ࢙ሻ ൌ ૝࢙ିࢋ ૚

૛࢙૛ା૙.૞࢙
 

Es la respuesta retardada 4 segundos a una rampa de:  
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3. Problema (30 minutos -5 puntos) 
La figura representa una plataforma de elevación 
accionada mediante un motor de corriente continua 
controlado por inducido. El eje del motor está 
acoplado a una reductora de relación n.  A la salida 
de la transmisión está acoplado un husillo de paso p. 
El husillo mueve la plataforma elevadora de masa M 
que desplaza un cuerpo de masa m. Se pide: 

1. Conjunto de ecuaciones algebro-
diferenciales que describe la dinámica del 
mecanismo industrial. 

2. Diagrama a bloques. 
3. Funciones de transferencia entre la tensión 

del motor u y la velocidad de 
desplazamiento del cuerpo a trasladar, v. 

Datos: Motor: R=2.7, kp=0.073 Nm/A, kb=0.073 Vs/rad, J1=1.12 10-4 kgm2, f1=2.2 10-4 Nms/rad. 
Transmisión: J2=5 10-4 kgm2, f2=2.2 10-4 Nms/rad, n=120. Husillo: p = 8 10-3 m/rad.  
Plataforma: f3=0.2  Ns/m, M =10 kg, m=20 kg. 
 
Motor: 
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Transmisión: 
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