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Ing. Tec. Telecom. esp. Sistemas electronicos ! ) ) ) )
d) Sien el sistemasin realimentar, la entrada ui(t) conduce a sistema a estado

[A A 0], laentrada ua(t) al estado [0 B B]", y la entrada ux(t) al estado [0 0
C]", teniendo en cuenta que en los tres casos la entrada se aplica durante 3
seg y las condiciones iniciales son nulas, calcular cual seria la entrada u(t)r

EXAMEN DE SISTEMAS ELECTRONICOS DE CONTROL (entérminos de ui(t), uz(t) y us(t)) que conduce a sistemaal estado [0 0 Q]
al cabo & 2 seg partiendo de |as condicionesiniciales[1 1 0] .
2° PARCIAL Septiembre 2002 (3puntos)
Problemal
Dado el sistemade lafigura Problema 2

Dado el sistema caracterizado por las siguientes ecuaciones:
&2 0 -1 O0ou élu

— 1 s > €y 1 -3 -2u &0
s+a - x= € Ux +¢ Uy
€0 0 -1 oU  eod
é a é.u
el 2 -4 -35 &%
X2 1 +
s+b y=[L 0 -5 0]x
Se pide:
1 X | a) Dividirlo, aplicando el teorema de Kalman, en los subsistemas
s+c a1) Controlable y observable
a.2) Controlable
Se pide: a.3) Observable
a) Obtener el modelo de estado del sistema (en funcion de los parametrosa, b, a.4) No controlabley no observable
?i)’ urm'jasntﬂ? ¢ g:ayor nu:nelro elpogiln!ﬁge\lasi;/ba:rlalélese;%resentadas enla Detallar todos los célculos realizados expresando las matrices del
gura. Justiticar brevemente [a eleccion de variables de 0 modelo de cada uno de los subsistemas, asi como la matriz de
(1punto) transformacién.
(5 puntos)
b) Expresar el sistema anterior en su forma candnica controlable. En esta b) Representar gréficamente |os diferentes subsistemas'y su interrelacion.
representacion de estado se observaque al realimentarlo con:
(3 puntos)
K=[168 - 78 -9
los polos del sistema duplican su valor. (Cudl seria el valor de los polos del ¢) Pueden alcanzarse, partiendo desde estado inicial nulo, e siguiente punto del
sistemaantes de realimentarl0? espacio de estado:
(3puntos) L ood (1punto)

d) Puede ser observado, apartir de laentraday lasalida, el estado anterior
c) Calcular el estado del sistema sin realimentar a cabo de 2 segundos
partiendo de las condiciones iniciales x1= 1, x2= 1, x3 = 0, sabiendo que la
entrada u(t) esnulaentodo esteintervalo.
@ "
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Examendepracticasdelaasignatura (sélo paralas personas que no hayan superado
las préacticas)

Representar el diagrama de bloques del servomotor en representacion externaindicando
sus parametros (ganancia, constante detiempo,...).

Modelar el sistema de estado en variables de estado indicando el significado de las
variables elegidas.

Indicar el esquema de control a utilizar en el caso de que se desee que la posicién del
motor siga unareferenciaintroducida.

Cada problema se puntta sobre 10 puntos.
Cada problema constituye el 50% de la nota del examen.

Para aprobar la asignatura es preciso tener aprobadas |as précticas u obtener al menos5
puntos en el examen de practicas anterior.

Duracién del Examen: 3 horas

CampusdeElche.Avda.del Ferrocarrils/n — 03202 ELCHE



