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1. Considerar una planta con modelo nominal

1

Gy(s) = st2

El objetivo de control es seguimiento a referencias constantes y rechazo de perturbaciones de entrada con
enerda significativa en la banda de frecuencia [0,6][rad/s]. Hallar un controlador propio utilizando la
parametrizadin afin.

2. Para una planta con modelo nominal

G. — —s+15
0 " (s+5)(s+10)’

describir la clase de controladom®ss), que llevan a error nulo en é¢gimen permanente a lazo cerrado
para referencias constantes.

3. Para la misma planta del Problema 2, hallys) tal que la sensibilidad complementaria tenga polos
dominantes, ubicados er2 + 1.5j.

4. Dada una planta con modelo nomii@&(s) = (s+1) 2, caracterizar la clase de controladores que llevan
a error nulo en elégimen permanente para referencias sinusoidales de frecuesjcéal 0s|.

5. Considerar una planta con modelo nominal

s—2

&= sy

Suponer que el ancho de banda deseado a lazo cerradoetido por 8 [rad/s], para que tenga buena
inmunidad al ruido. Diggar un controlador utilizando parametrizaciafin.

6. Considerar una planta con modelo nominal

1

Co9 =g T14s+1

Hallar un controlador PID que estabilice la planta y que anule el error esgghen permanente para
frecuencia cero.

7. Considerar una planta con modelo nominal

e—S

&= s+ 673

utilizando el controlador de Smith de la Figura 1, hallar un controlador que estabilice la planta y permita
buen seguimiento (a pesar del retardo) de una referencia conaaerg banda [0,2][rad/s].
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Figura 1: Controlador de Smith (forma Q)
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8. Considerar una planta con un modelo nominal dado por

2(—0.1s+1)

o9 = i )5+ 3)

Suponer que la salida de esta planta tiene que ser regulada a un valor constante en presencia de una
perturbaddbn de entrada. IBls din, suponer que la perturbaaoi de entrada tiene una componente de
continua y una componente variable con eredistribuida en la banda de frecueni@ad|[rad/s).

(a) AjustarQ(s), utilizando cancelabdn de las diamicas estables d&,(s). La componente dominante
en el denominador d&,(s) debe ses? + 6s+ 16.

(b) Testear el disgo usando el esquema dev®LINK en el archivaanmpg.mdl.

(c) Rediséar el controlador para compensar perturbaciones, sin afectar significativamente el segui-
miento de una referencia esgal

9. Considerar la estructura de la Figura 2 y el disénal del Problema 8.

Figura 2: Control ¥a parametrizadin afin (plantas estables)

Supongamos que el modelo verdadero de la planéadesto por

1 2(-01s+1)
1s+1  (s+1)(s+3)(ts+1)

G(s) = Go(9)

Analizar el desemp® del dis@o obtenido para = 0.05 y t = 0.2. Redis@ar el controlador si es
necesario.

10. Considerar una planta cuyo modelo nominal dado por

—as+1
Gy(s)= ——+——, donde o €R.
o) (s+1)(s+2)
(a) Proponer un ratodo para ajustar un controlador PID, siguienddriad de la Secén 4 del apunte
"Parametrizaddn Afin de Controladores SISO’Evaluar la metodoldg, utilizando simuladn, para
o €[0.1,20].
(b) Comparar los resultados obtenidos con el que se obtiene de ajustar el PID detodd e Cohen-
Coon.

11. Desarrollar un mecanisnanti-winduppara la arquitectura de la Figura 2, que se asemeje a la estructura
desarrollada en la Clase Mianejo de Restricciones



