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SISTEMASDE CONTROL
2° Cuatrimestre

1. Dado un sstema continuo que tiene como funcion de transferencia
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Disefiar un regulador PD o red de addlanto de fase de formata que a redimentar este Ssstema
continuo negetivay unitariamente, e tenga un error en régimen permanente ante entrada escalon,
dado por €,=9.091% y un margen de fase g>50°.

(3 puntos)

2. Dado d sstema discreto equivaente de un modelo continuo
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Sepide:
a Disefiar € regulador discreto que permitadiminar 1o antes posible d error ante entrada
esca on.
b. Disgfiar € regulador discreto que dimine d error ante entradaescaon y diminelas
oscilaciones ocultas.
c. Cdcular un regulador de tiempo minimo asegurando que la accidn de control en € primer

instante de muestreo sea -24.
(3 puntos)

3. Sead modeo de una planta continua:
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Se pide:
a. Disefar d regulador continuo més sencillo posible de forma que se consiga parad sstema
redlimentado |as Sguientes especificaciones:
Sobreoscilacion menor deun 4.3% Mp<4.3%
Tiempo de establecimiento de 1.256 s.
Error de posicion ante entrada escalon menor de un 35%

b. Discretizar € regulador calculado previamente d redlizar una gproximacion trapezoidd. El
periodo de muestreo elegido es T=0.5s. Comentar las diferencias d utilizar este regulador
respecto ala utilizacion del regulador previo disefiado en € apartado anterior.

c. Disefiar un regulador mediante d método de asignacion de polos de forma que se cumplan las
caracterigticas dindmicas dd primer gpartado y se tenga un error de posicion nulo ante entrada
escaldn. Usar e mismo periodo de muestreo que en € apartado previo.

d. Comentar las principales caracteristicas de |os reguladores disefiados.
(4 puntos)



