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1. Considerar el modelo nomin@(s) = .
(a) Hallar un controlador que estabilice la planta, asegure seguimiento perfecto en la frecuencia cero, y
compense perturbaciones con em@gignificativa en la banda de frecuencias [0,1][rad/s].

(b) Hallar una expreséin para todos los controladores que estabilizan esta planta.

2. "Control de angulo de vuelo” Se desea controlar ahgulo de vuelo de un Boeing, donde la furci
transferencia luego de algunas consideraciones y de linealizar el modelo, viene dada por

6(s) ~ 1151s+0.1774
5(s)  $+0.73%2 +0.921s

Figura 1: Coordenadas y fuerzas actuantes en dmayisu funobn transferencia

Las especificaciones de digevienen dadas por:

* Sobrevalog 10%

* Tiempo de crecimiente: 2s.

* Tiempo de establecimiento 10s.

* Seguimiento de referencias constantes y rechazo de perturbaciones constantes.

3. "Control del péndulo invertido”. Se desea controlar la pogini del carro y el pndulo invertido de la
izquierda de la Figura 2, llevando targhia la inclinadn del ggendulo6 = 0. Del modelo del pndulo
invertido del apunteRepaso de modelos mat&ticos”, tenemos

—mlgY = (I + mlI?)s?6 + mglo
F = (M+m)s’Y +bsY+mIs6.
Considerar los pametrodb=1=0,m=M =0.5, =1yg=10.

F--y

Figura 2: Bndulo invertido y el diagrama de bloques equivalente para diaide controladores en cascada.

(a) Diséfiar un control que siga referencias constantes y que rechace perturbaciones de entrada constan-

tes, asumiendo que solo se mide

(b) Disenar un control en cascada, bajo las mismas especificaciones quéeam ahterior, pero aho-
ra asumiendo que se puede megy 6. Ayuda: Escribir el sistemas(s) = % comoG(s) =
G, (s)G,(s) como se muestra a la derecha de la Figura 2.

(c) Suponer que el actuadbrno puede sobrepasar Idmites+10, implementar una estructusati-

winduppara el diséo calculado en (b)



