SISTEMAS DE CONTROL AVANZADO — CONTROL MODERNO Recuperatorio - 2012
Nombre y Apellido Nota:
Nro. Hojas:

1. Para el sistema discretdk +1) =
-05 0

1}x(k) +{ﬂu(k) , Y(K) = [1 O]X(k) se desea construir un

regulador que tenga raices de lazo cerradd,err % + j% .

(a) Verifique si es posible y obtenga las gananciasedgllador.

(b) Disefie un observador de estados completo cuyassrééongan en cuenta, si fuera necesario, las
consideraciones de Doyle-Stein.

(c) Disefie un observador de orden reducido (actualjzzata la segunda variable.

2. a) Dado que en el disefio de un regulador para uenséstontrolable se pueden asignar los polos en
cualquier regién del plano complem ¢Qué consideraciones tendria en cuenta para progiada
asignacion de los mismos en sistemas discretos@lgLasignaciones evitaria y por qué?

b) De acuerdo a su experiencia en el disefio de @m@s en las clases practicas y los laboratorts| ¢,
de los diferentes métodos cree que tiene una geesatlidad y le ha dado los mejores resultados?
¢ Como podria compararlos para elegir cual es efidimas robusto?

¢) Cuales son las restricciones para el disefiabdervadores de orden reducidsi la gananci& fuera

0? En el caso que la ganankiao fuera cero (observadores actualizados), ¢ enapas puede elegir la
estructura de la matrkz con los autovalores en la diagonal?

d) Obtenga las ecuaciones de estado del siguiendesishultivariable:

Y1+3Y1 + ;/1+ ZYZ = .L]1+L.Jz

Y2+2y1 Ty, =uitu:
3. Dadas las ecuaciones de estado de un sistemaeab lin

CoxeEO=26M = (0 -x (1)
X2 = %, ()%, (t) =X (t) + u(t)

(a) Encuentre todos los puntos de equilibrio para0.

(b) Linealice las ecuaciones de estado y salida delnségsen torno al punto de equilibrio genérieg,
Xczj.

(c) Evalue el modelo lineal obtenido en (b) en cadagde equilibrio hallado en (a) y clasifique dichos
puntos (silla, nodo, foco, etc.). Analice en qusosaes posible extender las conclusiones al sistema
no lineal y en cuales no.

(d) Elija uno de los sistemas lineales de (c) que teagaciados dos autovectores linealmente
independientes y hallelos.

4. Para el sistema

x(t) = Ax(t)+bu(t) , dondeA :{_21 _03}, b:{_OJ y(t)=[1 1xt)

(a) Encuentre la forma canonica de Jordan.

(b) Halle la matriz de transicién de estadds=e”" y el vectorl" para un tiempo de muestréc= 1
suponiendo que la sefal de entrada se mantientantnen el periodo de muestreo.
(c) ¢Qué puede decir acerca de la controlabilidad grebbilidad del sistema?



