SISTEMAS DE CONTROL AVANZADO — CONTROL MODERNO
Segundo Coloquio “*1Cuatrimestre 2010

. Describa cémo elegir los polos de los observaddeesrden completo con el fin de no desmejorar los
margenes de estabilidad de acuerdo a las condneeaale disefio propuestas por Doyle y Stein.

. Explique la diferencia entre los llamados observesi@or prediccion y los denominados observadores
actualizados. Si usted considera necesario, utdcédrmulas que crea mas convenientes paraahusir
explicacion.

. En el disefio de sistemas “seguidores” donde seautih compensador que incluye la dinAmica aditiona
(tanto para el seguimiento de entradas especidma® para el rechazo de perturbaciones a la pjanta)
comente las ventajas y desventajas mas notoriaeqeeeste disefio en cuanto a robustez y recteazo d
perturbaciones.

El modelo discreto en variables de estado de tensésesta dado por:

fatnl=lo sllgol+ flu. o= afig]

donde la salidg(k) es la Unica variable medida. Se desea implemeamtarontrol por realimentacion
. - . 1
estética de estados para estabilizarlo con de gasdn= [E 2].

(a) Obtenga los polos del sistema sin controlar y aptio el controlador.

(b) Verifigue que el sistema de lazo abierto es coalttely observable. Calcule la ubicacion de losero
en caso gue tenga que hacer alguna consideracidrlpdisefio de observadores mas adelante.

(c) Disefie un observador predictor de estados de ardmpleto. Discuta la eleccion de polos del
observador.

(d) Disefie un observador de estados de orden reducidoripa las ecuaciones resultantes del sistema
observador. ¢ Es posible disefiar un observadortnataado? Justifique su respuesta.

. Considere el siguiente sistema:

{551 = —4x; — px; (xf + x5)
Xy = x1 — uxp (xf + x5

(a) Justifique si es posible determinar la estabilidiadl punto de equilibrio en el origen mediante
linealizacion.

(b) Considere la funcion candidatgx,, x,) = ax? + bx3 y determine los valores de las constaatgs
b que permiten sacar conclusiones sobre la estadhilidgin Lyapunov del sistema respecto del
punto de equilibrio en el origen, pata 0 y parau < 0. Justifique su respuesta.

(c) ¢Puede asegurar si los resultados obtenidos ercasdaesultan globales?

Ejercicio Adicional (No es obligatorio resolverlee utilizara para la nota de concepto)
. Para el siguiente sistema de variables de estado

ol= 1 e+ e, ywo=n a2

x1 ()
x2(t)
una forma equivalente a la de un controlador Ppoal mas Derivativo (PD) con una cierta entragla d
referencia.

muestre que para una realimentacion de estafios= —[¢; ¥-] [ ] el sistema puede llevarse a



