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1. Los movimientos laterales de un barco de 100 m de longitud y que se mueve a una velocidad constante
de 10 m/s, edin descriptos por la fun@n transferencia
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dondey es elangulo de la direcéin en la que se mueve el barcé gs elangulo de inclinadn del tinbn.
(a) Disenar un controlador utilizando la parametrizatiafin, que cumpla con las siguientes especifica-
ciones de dig&o:
0 tiempo de establecimientq 35s
O sobrevalor nulo y subvaler 20%
0 seguimiento a referencias constantes
(b) El controlador calculado en &km (a), ¢ rechaza perturbaciones constantes?. Notar que el polo en el
origen del controlador es cancelado dtiedmente por la planta. Redis el controlador de forma
L. . . a,;5+1 P
tal que conteng:?l adm integral.Ayuda: proponelFQ(s) = m Para nas detalles ver el
apunteParametrizacbn Afin de Controladores SISO
(c) Suponer ahora que ahgulo de inclinad@n del timrbn é esh limitado por—1 < § < 1. Implementar
una alternativa al controlador calculado para que las especificaciones de ( a) se sigan satisfaciendo.

(d) Suponer que se conoce exactameritede las perturbaciones (corrientes marinas) son aplicadas,
Figura 1. Redisigar el control para rechazar mejor las perturbaciones.
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Figura 1: Diagrama de bloques del barco con las perturbaciones

2. En un sistema de suspeanimagrtica, en el que una bola de metal aligo se suspende mediante un
electroiman de corriente controlada por realimendaca trawes de una medioh 6ptica de la posiéin de
la bola. Para determinados valores de las constantes se obtuvo énftracisferencia
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Disefar un controlador por realimentéai de salida para estabilizar agititamente el sistema y hacer
gue la salida siga referencias constantes cumpliendo

O tiempo de establecimiento 0.5s
[0 sobrevalor 10%.

Ayuda: recurrir al esquema de dos grados de libertageccdbn de referencipvisto en clase para lograr
las especificaciones en caso de no poder hacerlo de otra forma.



