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ELO270 — S2 2019 — Control #5 (Fase 2, online)

Nombre: JYE — 17 de marzo de 2020

Problema 5.1 Considere una planta con modelo nominal:

Ke—STd

Gols) = (ts+1)32

(a) Elija valores para los pardmetros de la planta tales que;

I<K<10 0,1<t<1 0,1<7;<0,5

(b) Para la planta elegida, disefie un controlador estabilizante y que compense perturbaciones
en el rango de 0 a 10 [rad/s]

(c) Para el sistema de control obtenido determine la salida de la planta en estado estacionario
cuando la referencia es r(t) = cos(10t).
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