Control Automatico I - ELO-270 - S2 2016
Ayudantia 10

Problema 10.1 Considere el modelo en variables de estado de un sistema:

dx(t) _
7 = Ax(t) + Bu()

y(t) = Cx(t) + Du(t)

y una transformacion del estado X(t) = T - x(t), en que T es una matriz no singular.

Demuestre que la funcion de transferencia dada por {A,B,C,D} y por la nueva representacion
{A,B, C,D}, son iguales.

Problema 10.2 Considere los sistemas definidos en variables de estado:

Sistema 1 : dt = —21(t) + u1(?)
y1 (t) = 21‘1(t)
—4 =2 0
Sistema 2 : dt - [ 1 0 } x2(t) + [2] us(t)
yo(t) =105 1] xa(t)

1. Determine el modelo de estado de la interconexion serie del Sistema 1 seguido del Sistema 2.

2. Determine si el modelo de estado obtenido es completamente controlable y completamente observa-

ble.
3. Compare con la funcion de transferencia de dicha interconexion y comente.

4. Repita los puntos anteriores si ahora se conecta el Sistema 2 seguido del Sistema 1.

Problema 10.3 Se desea controlar una planta con modelo

—0,1s+1

) = s s (s 1)

sabiendo que la referencia es de tipo escalon y que existe una perturbacion de salida con energia concen-
trada en torno a 3 [rad/s].

1. Determine un modelo en variables de estado del sistema.

2. Proponga un control por realimentacion del estado.

3. Construya un observador que permita estimar el estado del sistema.

4. Use el observador disefiado en b) para controlar G(s) mediante realimentacion de estado observado.
5

. Construya un observador que permita estimar el estado del sistema y la perturbacién de entrada.
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