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Ayudantia 2

Problema 2.1 Un proceso tiene un modelo representado en diagramas de bloques en la figura. Se sabe que
(a) la perturbacién dg4(t) es medible y tiene energia concentrada en torno a 2 [rad/s],
(b) la senal de referencia es positiva y de tipo escalén unitario.

Proponga un esquema de control en lazo abierto, disenando cada uno de los bloques involucrados,
tomando en cuenta toda la informacién disponible.
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Problema 2.2 Considere una planta, cuyo modelo nominal estd dado por G,(s) = % Esta planta tiene

una perturbacion d(t) en la salida. Suponga que que se evalia controlarla con dos esquemas: lazo abierto y lazo
cerrado, como se indica en la figura.
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(a) Si D(s) =0, calcule C(s) y Cy(s) de modo que en ambos casos se cumpla que

E(s)= ——
s+ 10000

En otras palabras: se trata que ambos esquemas, en ausencia de perturbaciones, se comporten eractamente
igual, en términos del error de seguimiento e(t).

R(s); donde E(s) = R(s) —Y(s)

(b) Con los controladores calculados en el punto anterior, calcule el error de sequimiento cuando r(t) = 2u(t)
y d(t) = 0,5u(t). Compare y discuta.

Problema 2.3 En el esquema de control del sistema lineal representado en la figura, se desea que la salida de
la planta y(t) en estado estacionario sea igual a una referencia r(t) = A, cuando la perturbacion de salida es
do(t) = Aj cos(wit).

(a) Indique claramente las condiciones que debe satisfacer el controlador de lazo abierto C,(s) y el blogue de
prealimentacion Ky (s) para poder cumplir dicho objetivo de control.

roponga funciones de transferencia para el controlador de lazo abierto Cq(s) y un bloque de prealimentacion
b) P ] det ' [ controlador de | bierto C, bl d limentacio
Kys(s) que satisfagan las condiciones establecidas en el punto anterior.

D,(s)
Kyp(s)[*
R(s) Y| 543 Y YES)
Cal(s) g U(;) —(8+1)(5+10) 0

JYE — 12 de septiembre de 2017



