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Problema 2.’ (10 puntos) Considere la planta con modelo nominal

402

G,(s) = 13

Diserie un controlador que garantice seguimiento perfecto a referencia constante v compensacidn de pertur-
baciones en la banda de 2 a 5 [rad/s]

Solucion
Leapiyiley da dastae

e gl o < o refprmie comite

%W&mm@m Wu&&@um - = |
- M&*&&u& e i»m%%?@fmww I~ Ao lacam,.ah o Loe S
cedls am Lo%m ,&f%,\'zm@@m Bt > S

: e T
Prns diseon oL coTncladaon (j Mv o oo o bapche )
o Pty Gl ”/LM e~ A ¢ Jomobe .

: Caz €
N ] G IR o T e les
woedssla ?QM fg\ygmmwm by 2’-
ke BWLlT) <5 rw Wmﬁ*« 2o sl Lol

Pl

pe A
roloruyla . Extoncliniion  r2 o

(- W2
S S M TR s+l l(s-io)
) W do punen Pods SIE L v 52 ¢ 4 n Ge3)(5eie)

r
) D,.o( tenednln
fwﬁ,ag‘»-«, e h@% Ga di}wﬁ‘ tGLM{}EC) <) ved (i‘l@
}/‘U\MAA— OW{;«L@ hon baandla. m\ém M@f Sors %M,.a ! 3 si < @Mq}
i (Goal €L solin aprowitmada et 2 < (T
Tkmasmss CL) = PSHRtPe (M AT e g ?j:)
c(5+£€s) ®
e do peles 1 AL Bl €= A
(35 +1)() (T ) pinpus ) = (4 Bom S Yo

Z=0
Wm"a?

Le apr gerndnd ze BwlT) >5 [@zﬂ



e T L
o =1 Z- 4
;0 S

Ef”-iarf

J

LI

D{WM cw Peﬂ Mgwoﬁc.: or @w{i&s .

mw=\ 'S m?:M"('{'v wl =) C_(‘\s)_ (’5‘( (FG
S

bMuaN
Ao Lk &-@? AR

L+3) S & Q((’ 5xpe) B ST 2B s +
g,mcﬂe

Wp = ¥

Lﬂfﬁ‘h—& M},@ ot s B lTe) > S {%



Problema 2.2 (10 puntes) En un lazo de control nominal, la sensibilidad es

s(s+4,2)
s2+425+9

So(s) =

Si la referencia es un escaldn unitario y la perturbacion de salida es d,(t) = 0,5sin{0,2t), determine la
salida de la planta y(t) en estado estacionario.
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Problema 2.3 (10 puntos) Considere una planta con modelo nominal

16

Cols) = s2+48s5+16

{a) Determine un controlador estabilizante y propio tal que

2
o
L) =5—7—=
o(s) s2+1,3as+
(b) Determine u(0%) en funcion de & cuando la referencia es un escaldén unitario.
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Problema 2.4 (10 puntos) El modelo nominal de una planra es

1

GO(S) = S-l—_z

Se sabe que el ruido de medicién dy,(t) es no despreciable para frecuencias mayores que 3 [rad/s] y se
desea buen seguimiento a referencias de hasta 10 frad/s]. Disefie un sistema de control apropiado.

Solucidn

(I;,S{A,;«,{ Cn du dasence

L) Qannde da anmedhitier = B (T < 3 v_s-(;;,

M) WWM &-&é‘wlwb»@ =) %wu o) > A0 \"—ﬂ(

“6'43 mrne ndiedicene vt Lo 1 A—ffr«v»sﬂ Gy (;'ww
S reRul i~ W Ao AilorLnd &&g@maé«w

LA cana GI,OLW» MW e W/Wm)\@ &
TUW et W@ Vw.,c. ol prnenKan tien

~ p——— Y
K j} & “Eé i ﬁ ‘- Go l

-

@‘l S plaserma W B (Tod €3 -t ™ .::_%_

Se ,(7\...(94\-!43..{. /{,JS- Com
\9-1 S?‘"(P:;.

m =l \( T e T

=1
(€+2)S + LC@ S*?w\) = §4 2Bwait

Y

EM@JGLC -? —c2
huh-:.i
" 2Z+p, = LH = ¥ = - &

?o":ﬁ-



\—_&Eﬁlj S dsee poe B () > 410 o T@’—i_\/r_a.

— — (s, C
- +Ta TO =
_ —0Ls+1
S, Y544
Pee Catlr, 5o ulise P~ gt
%
by = (Serdse0wd

ST 25w, S+ w, b W= 12



Problema 2.5 (10 puntos) La figura muestra el diagrama de Nyquist (para @ > 0) de una transferencia en
lazo abierto G,(s)C(s), estrictamente propia, estable y sin cancelaciones inestables. Para el lazo de control
asociado:

(a} Determine si es internamente estable.

(b) Estime m£x|So(jco)|.

(¢} Determine si el lazo es capaz de seguir perfectamente en estado estacionario referencias constantes.
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Problema 2.6 (10 puntos) La figura muestra el diagrama de blogues de un motor en que se puede medir la
velocidad v(t} y la posicién y(1).
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Disefie un sistema de control Tal que perturbaciones constantes (de entrada, de salida, u otra) sean
perfectamente compensadas en estado estacionario y que los modos naturales del lazo cerrado decaigan al
menos tan rdpide como e™>.
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