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Soluciones

Problema 2.1 (10 puntos) Considere la planta en tiempo continuo

Go(s) =
10

s+10

para la que se sabe que existe una perturbación de entrada di(t) = cos(t) y que la referencia es de tipo
escalón. Diseñe un controlador Cq(z) de tiempo discreto en base a la información disponible,
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escalón. Diseñe un controlador Cq(z) de tiempo discreto en base a la información disponible,

Solución

④ Si se dig in Cesi resonate : r =3

⇒ me = m
- l + r ⇐ 3 ⇒ cost = B%%¥,P;ˢ

Asigvacia dipoles :
Ao Lt Bop = AI

( SHO ) s (52+1) + 1045*5+pis +pi) (Sto)
= (5+10) (5+234+42) /Ste)

Wm =5

3--0.7
a = to

⇒ as)=lˢᵗ¥P%IPᵗP
Para diScutiya se dibenc risen Tustin con

prewarping para wa = 1 T¥] para garati>a f-
no hay distortion enfooe :

↳a) =
C 's> Is = ;gq÷j 3¥



Problema 2.2 (10 puntos) Diseñe un controlador Cq(z) de latido muerto (dead-beat) para la planta
cuyo modelo discretizado exacto (usando ZOH y muestreo de salida instantáneo) es

Goq(z) =
0,03z

(z�0,7)(z�0,9)
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Problema 2.3 (10 puntos) Considere una planta definida en tiempo continuo por la función transferen-
cia

Go(s) =
5

s+10
La planta está sujeta a una perturbación de salida contante pero desconocida.

(a) Determine un modelo de estado ampliado en tiempo discreto para la planta y la perturbación de
salida.

(b) Determine si dicho modelo es observable y/o controlable.

Solución
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Problema 2.4 (10 puntos) Considere el modelo en variables de estado

x[k+1] =


0,5 0,25
0 0,75

�
x[k]+


1
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�
u[k]

y[k] =
⇥
1 0

⇤
x[k]

(a) Determine, si es posible, la ganancia K de realimentación del estado (suponiendo que es medible)
tal que los polos de lazo cerrado se ubiquen en z = 0.

(b) Para el diseño anterior, determine la función transferencia:

To(z) =
Y (z)
R(z)

Solución
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