
 

a) Es un sistema de tipo feed forward. 

  

 

 

  

Gsp = 1/Gd 

Gc = Gd/Gp 

Gp  

Gd  

ysp +            - 

d 

+            + y 



Gsp = (s+1)/2 

Gc = (2/(2+1)) /(10/(2s+1)) = 1/5 

 

b) 

Una de las debilidades más grandes del control feedforward es que es necesario poder medir cada 

una de las perturbaciones, en este caso d2 no lo es. 

 

  

 

 

  

Gsp = 1/Gd 

Gc = Gd/Gp 

Gp  

Gd 1 

ysp +            - 
d1 

+            + y 

Gd 2 

+            + 

D2 



c) Para que se controle se propone un sistema de control feedforward-feedback. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

La función de transferencia del sistema queda según: 

 

� = ��2 ∗ �2 + ��1 ∗ �1 + �	 ∗ (��1�	 ∗ ���	��1 − �1� + ��2 ∗ (��	 − ��� 
� = ��2 ∗ �2 + ��1 ∗ �1 + ��	 − ��1 ∗ �1 + �	 ∗ �� ∗ ��	 − �	 ∗ ��2 ∗ � 

 

Agrupando: 

�(1 + �	 ∗ ��2� = ��	 ∗ (1 + �	��2� + ��2 ∗ �2 

� = ��	 + ��2
1 + �	��2 ∗ �2 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

  

 

 

Gsp = 1/Gd 

Gc = Gd/Gp 

Gp  

Gd 1 

ysp 
+            - 

d1 

+            + y 

Gd 2 

+            + 

D2 

Gc 2 +            + 

ysp 



 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 


