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EL7051 Control Predictivo
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Entregar informe y cédigos (listos para correr Pregunta 2) mediante u-cursos.

Considere el sistema dinamico descrito por
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donde x,gi) se refiere a la i-ésima coordenada de X, , sujeto a las restricciones
0<x? <5
0<x? <5
0<x®<5
-15<u<15
-0.5<Au<05

El objetivo de esta Tarea es disefiar un controlador predictivo no lineal que lleve el estado al punto
de equilibrio X,, = (25,257, Uy, =05 (que es un punto de equilibrio) y que satisfaga las

restricciones definidas arriba sobre el estado y la accién de control.
Pregunta 1 (3 ptos)

Implemente en Matlab (o el lenguaje de programaciéon de su preferencia) un controlador predictivo
asociado con la optimizacion:
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donde Au,, =0.5 R=0.1y Qeslaidentidad de 2x2y N esun parametro libre.

Muestre el cddigo donde: (i) construye las matrices, funcién de costo y restricciones no lineales a
incluir en el problema de optimizacion (no utilice toolbox alguno de MPC) y (ii) implementa el loop
de control predictivo, especificando claramente donde se determina la accién de control a aplicar al
sistema.

Pregunta 2 (3 ptos)
Considere N=7.

Grafique las predicciones del estado y de la accién de control para la solucién obtenida con la
condicién inicial x, =(2,1) . ¢Qué restricciones estdn activas? Analice sus resultados.

Grafique la evolucion en el tiempo del estado y de la accidn de control en lazo cerrado para la
condicion inicial x, =(2,1) . éQué restricciones estan activas? Analice sus resultados. Considere una

duracién de la simulacidn lo suficientemente larga para saber con certeza que el sistema se ha
estabilizado.



