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1. Para la siguiente planta

3
Gp(s) = m (1)

Se desea disenar un controlador que cumpla con un requerimiento de w, = 15 rad/seg, amortiguacién de
0.707, cero error en estado estacionario para entrada escalén y, por razones de costo, debe estar conformado
por 2 mallas lead/lag (en cualquiera de sus combinaciones).

1. Todo lo anterior en consideracién, encuentre la forma del controlador sabiendo que uno de los elementos
de una de las mallas realiza cancelacién. Y que casi no existe ruido a alta frecuencia (se permite que
el polo de una de las mallas de compensacién esté a una distancia 30 veces la frecuencia natural).
Justifique cada uno de los elementos que conforman el controlador.

2. Calcule la ganancia minima del controlador calculado en a) para que el sistema se mantenga estable.

3. Determine el tiempo de establecimiento (2%) y sobrepaso y también determinelos de manera algebraica.
Comente.

2. Considere el diagrama de bloques del sistema indicado por la figura que se muestra a continuacién:
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Figura 4: Esquema

1. Disene un controlador PID [Ge(s)] propio e implementable, para la planta Gp(s) utilizando los criterios
del médulo y angulo del lugar de la raiz de forma que se cumplan las siguientes especificaciones:
e Uno de los ceros esté ubicado en a = —0.8
e Cero error en estado estacionario
e El disefio debe ubicar polos de lazo cerrado complejos que se encuentren en los puntos s = —145/3
El resto de los elementos del PID deben ser ubicados de forma de minimizar la separacién entre el cero

y el polo restantes (bisectriz). Recuerde. En este ejercicio es necesario dibujar el posible lugar de la
raiz del sistema resultante después de agregar el compensador.

2. (Cuales son el tiempo de establecimiento y sobrepaso que cumplen los polos de lazo cerrado?



. {Existen més polos de lazo cerrado? de ser asi jcuantos mds son y proponga una metodologia o
ecuaciones que permitan obtener su posicién.

. ¢ Existe algin valor de ganancia K, en el compensador, donde el sistema se vuelva inestable? Funda-
mente de forma grafica y tedrica su respuesta. Utilice el lugar geométrico de la raiz y el criterio de
Routh-Hurwitz para resolver esta pregunta.

. Explique ventajas y desventajas de cada controlador creado para la planta G(s)



