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1. Considerar una planta con modelo nominal dado por

—s+8
Go(S) = ————
o(9) (s+2)(s+4)
Sintetizar un controlador para satisfacer el PMI para 0y w = 2[rad/sedg.
2. Considerar una planta con modelo nominal

1

Go(S) - m

Suponer que esta planta debe ser controlada en un lazo cerrado para seguir una referencia constante. Se
sabe taml&in que la perturbagn de salidaly(t), puede ser caracterizada por

dg(t) = K; + K, cos(2t + a) + v(t),

dondev(t) es una componente variable con emegignificativa 6lo en la banda de frecuenci@s3][rad/sed.
Sintetizar un controlador que haga que el errorégimen permanente del lazo sea nulo y que compense
en forma apida las perturbaciones.

3. Considerar una planta con entrads), perturbaddn dy(t), saliday(t) y modelo nominal dado por
Y(s)=G,(s)V(s)  donde  V(s)=Ga(s)(Dg(s)+ Gy (s)U(s))
y dondev(t) es una variable medible de la planta.
Para la planta dada por

Ga(s) = e %%, Gy(s) = et Gp1(9) 1
; b s+1° o\ s11

la sensibilidad complementaria nominal debe satisfacer

de~ 0.7s

To(®) = g1 3s74

Se sabe tambn que la perturbagn es una &l con cambios abruptos.

(a) Diséiar un lazo de control incluyendo el primer grado de libertaxhi{rolador por realimentaéin)
y el tercer grado de libertaihfyeccbn de s@ales de perturbadin). Consejo: usar controladores de

Smith.
(b) Repetir el dis@o, pero utilizando control en cascada (midiemd) en lugar del tercer grado de
libertad.
Dy(s)
G¢(9)1
R(s) Y(s)
o/ GOZ(S

—>Cf—> K(s) —1Gals

Figura 1: Esquema de inyeéci de perturbadin

4. Considerar la Figura 1, donde la planta tiene un modelo dado por

2 e s
Gol(s) = g; y GOZ(S) =
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La referencia es unaial constante y la perturbd@ci satisfacely(t) = K, + dy(t), dondeK, es constante
y dy(t) es una sial con ener@ en la banda de frecuend¢@4|[rad/seg.

Disenar el primer €ontrolador por realimentaéin K(s)) y el tercer {nyeccbn de s@ales de perturbaéin
G;(s)) grado de libertad. Prestar especial aténa la inestabilidad d&, (s).

Utilizar el archivo de 8vuLINk distffun.mdl para evaluar el difm.

5. Considerar un lazo de control por realimentgcton inyecdn de s@ales de referencia para una planta
con modelo nominal dado por

s+2
Gl = 51 D513

La séhal de referencia tiene enéagsignificativa élo en la banda de frecuendi 10 [rad/sed. Debido
a la presencia de ruido, el ancho de banda a lazo cerraaloessitingido a 3 [rad/seg].

Disenar el controlador en realimentaai, K(s), y la funcion transferenci&l (s) del bloque de inyecon
de la s@al de referencia, tal que se alcance un buen seguimiento.

6. Sintetizar un control a lazo cerrado para una planta con modelo noBy(&l= W&(ﬁ@’ para alcanzar
los siguientes objetivos:
(i) Error en el egimen permanente nulo a entradas referencias constantes.
(i) Error en el egimen permanente nulo a perturbaciones senoidales de frecu@ifiady sed.
(iii) Controlador con funéin transferencia bipropi&(s).

Utilizar asignaddn de polos para obtener un controlalids) apropiado.

7. Considerar una planta con modelo nominal
2
(—s+1)(s+4)
Disefiar un control de un grado de libertad tal que el lazo realimentado con el controlador siga referencias
escalones en presencia de ruido de médicon ener@ en la banda de frecuendts 50[rad/sed.

Dyg(s)

Go(s) =

ok fﬁ KalS) {9 ;Hea<s>TGb<s>

Figura 2: Esquema de control en cascada

8. Considerar la estructura en cascada de la Figura 2, donde

Cald=1 Gu9=g Gyis= o

Suponer que la referencia es constante y la pertusbagit) es como en el Ejercicio 4.

Disefar el controlador primario y secundario, bajo dos compromisos estructurales diferentes para el con-
trolador secundario:

(i) K,(s) debe tener un polo en el origen.
(i) K,(s) tiene que ser estable.

Comparar ambos diges. Discutir.



