SISTEMAS DE CONTROL AVANZADO — CONTROL MODERNO Primer Parcial — 2012
Nombre y Apellido: Nota:
Nro. Hojas:

1. Las siguientes son dos representaciones en varidblestado de un sistema de segundo orden

{x(t) = Ax(t) + bu(t) {Z(t) = [‘05 %2+ [ u®
y(®) = Cx(®) y® =01 0lz(®)

Six =Tz y la matrizA tiene autovalored; = —3 y 1, = —5 con sus correspondientes autovectores

v, =[-3 1l'yv,=[1 0]%.

(a) Halle las matrices&\, by C.

(b) Halle el equivalente discreto del sistema expresadias variableg, para entrada constante en cada
intervalos de muestreo, si T=0.1 seg.

2. Para las ecuaciones de estado de un sistema ab [fﬁ‘% = [xl (ry - a)]
X2 X2(x2 — b)
(a) Halle todos los puntos de equilibrio y linealice lecuaciones de estado en torno a cada punto
hallado.

(b) Clasifique cada punto de equilibrio y esquematisaiayectorias de estado posibles en el plarg
(c) Analice si las conclusiones obtenidas pueden egtsadil sistema no lineal.

3. Un sistema se modela mediante la siguiente ecudei@stadai(t) = Ax(t) + bu(t), donde
A= [ b= [ g a8
(a) Halle Ia matriz de transicion de estados- e“’.

(b) Suponiendax # 8, ¢qué condicion deberia imponer a los valore3“td” para que el sistema sea
controlable en tiempo continuo?

4. Teoria

(a) Comente las ventajas y desventajas que Usted apgaei tiene la realimentacién de estados en la
asignacion de polos en comparacién con el métaricd del lugar de las raices.

(b) ¢ Por qué es importante calcular los margenes deyfganancia en un sistema regulador para el cual
ya se han preseleccionado los polos de lazo cemad@nte una realimentacion de estados?

(c) ¢Cuédles son las ventajas y desventajas de un lkealaralel tipo “dead-beat”?

(d) Si tuviera que relocalizar los polos de un sistémarden 15 y la Unica restriccion de disefio feéra
tiempo de establecimiento, expliqgue una alternatevadisefio para este caso.

= Ax(t) + bu(t)

. : x(t ,
5. El sistema de tercer orden representado en vesidelestado pc{r O se realimenta

y(t) = Cx(t)
x1(t)
con una sefial de control proporcional al vectoestados:(t) = —[3 1 2]|x,(t)|; resultando en la
x3(t)
-2 0 0 1
matrizA—bL=|0 -1 ,Sib =11
0 0 -1 0

(a) Determine los autovalores del sistema antes y ésspel incluir la realimentacion.
(b) Justifique si es posible modificar la ganantiade modo de asignarle al sistema realimentado
autovalores bajo la condicid®e(/,)<-2. (No intente hallak).



