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Ayudantia 6

Problema 6.1 Una planta estable con funcion
de transferencia desconocida tiene la respuesta
en frecuencia de la figura

Bode Diagram

1. Determine la ganancia critica de un con-
trolador C(s) = K, para que el la-
Zo presente una oscilacion sostenida y el
periodo P, de dicha oscilacion.

Magnitude (dB)

2. Determine los pardmetros de un controla-
dor PI usando el método de oscilacion de
Ziegler y Nichols (K, = 045K, T; =
P./1,2)

Phase (deg)

3. Para el controlador obtenido determine
(usando Matlab) los polos de lazo cerrado
y los mdrgenes de fase y ganancia asocia- Frequency (radisec)
dos.

Problema 6.2 Una planta con funcion de transferencia desconocida, es estabilizada con un controlador
proporcional C(s) = 3. La figura muestra la salida de la planta en lazo cerrado cuando se aplica un

escalon unitario como perturbacion de entrada.
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1. Determine un modelo aproximado de la planta con estructura  G,(s) = 1
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2. Determine los pardmetros de un controlador PID usando el método de curva de reaccion de Zie-
gler&Nichols (Tabla 6.2 del Control System Design.

3. Para el controlador obtenido determine (usando Matlab) los polos de lazo cerrado y los mdrgenes de
fase y ganancia asociados.



Problema 6.3 Considere la planta con modelo nominal:

K
sS+a

Go(s) =
Determine la estructura y las condiciones sobre los coeficientes de un controlador tal que
» Estabilice el lazo nominal
= Asegure seguimiento perfecto en estado estacionario de referencias constantes

= Compense perfectamente en estado estacionario perturbaciones de entrada sinusoidales de frecuen-
cia wyg

= El tiempo de asentamiento ante escalones de perturbacion de salida sea menor que T

Problema 6.4 Considere la planta con modelo nominal

_ 4 —0,2s
G(s) = ST i°

1. Diserie un controlador teniendo en cuenta los siguientes requisitos requerimientos:

» Estabilidad del lazo de control
» Asegurar error estacionario cero ante perturbaciones constantes

» Atenuar perturbaciones de salida en la banda de [0, 2] [rad/s]

2. Compruebe su diseiio en MATLAB
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