INGENIERIA EN AUTOMATIZACION Y CONTROL INDUSTRIAL UNIVERSIDAD NACIONAL DE QUILMES
Contr ol Automatico I
Primer Examen Parcial 10 de mayo de 2000 Paginaldel

1. Las velocidades angulares de un satélite con respecto a un sistema de referencia coincidente con sus
ejes principales estan gobernadas por las ecuaciones de Euler

hwi(t) = (2 = I3)w2(t)ws (t) + ur(£),
lzwz(t) = (/3 — Il)wl(t)(U3(t) + Ug(t),
l3(/ll3(l') = (/1 — Iz)wl(t)(/Jz(t) + U3(t).
Las variables u1(t), u2(t), y us(t) son los torques aplicados por los jets estabilizadores, y las constantes
positivas /1, /2, € I3 son los momentos principales de inercia del satélite.
) a) Para I1 = I, = I, un satélite simétrico, obtener un modelo en ecuaciones de estado linealizado
15% (a) Para / / / Slite simétri b del i d do linealizad

alrededor de la solucion nominal

al(t) = ag(t) = L73(t) =0

@1(t) = sen {wo(ll_b)t] , @1(0) =0,
Wy (t) = cos {M] , @y(0) =1,
W3(t) = wo, @3(0) = wq.
(b) Para /3 = 1/2 y wg = 0, determinar la estabilidad interna del modelo linealizado del punto (a).

(c) Con las mismas hipétesis del punto ( b) determinar la estabilidad BIBO entre la entrada incremental
(1) y la salida ys(t) £ e~ twis(t).

2. Obtener una realizacion en espacio de estados del sistema descripto por la matriz transferencia

S s+3
&(s) = (5+11)2 (s +51)_(52+ 2)
(s +1)%(s + 2) s+2

3. Dado el sistema

x(t) = {‘02 _12] x(t) + m u(t)

y(t)=1[0 1] x(t)+2u(t),

15% a) obtener un modelo en ecuaciones de estado discretizado con un tiempo de muestreo 7 > 0
p y
asumiendo un bloqueador de orden cero a la entrada.

(b) Obtener la funcién transferencia discreta G(z).



