Parte 2: Repaso

Prof. Doris Séez H.

D.Saez Arch2. EL42D Control de
Sistemas. U. Chile

EJEMPLO DE APLICACION:
(SISTEMA REALIMENTADO)

* Considerando el esquema de control de la figura,
determine la funcion de transferencia Gc(s) del
controlador de modo que el sistema controlado tenga
un tiempo de respuesta de 0.3 [seg]
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o (Cudl es la funcién de transferencia discreta, si las
variables se muestrean cada 0.05 [seg |?
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Close Loop Response (Continuous Time)
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Close Loop Response (Discrete Time)

Time [seg]

Close Loop Response (Discrete Time, with approximation)
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Modelo Entrada Salida

(n)
y()+a,  y" () +..+a,y(t)

=b,u™(t)+b, ,u" () +...+byu(t)

b,s"+b, s" +..+b,  Y(s)

s"+a"'s" +..+a, U(s)
Funcion de
transferencia

G(s) =

Y(s) =G(s)U(s) Convolucién

y(®) = [u(Dg(t-1)dr = [g(E)u(t-£)de

con g(t)=0 y u(t)=0sipara t<@ic

Modelo entrada-salida en el Dominio Z

A(q™)-x(1)=q""-B(q”" )-u(t)+C(q" )-¢(1)

A(q )=1+a,-¢"' +a,-¢” +...+a,-q"
B(q')=b,+b,-q” +b,-q7 +...+b, -q"
C(q')=c,+c,q" +c,-q7 +...+¢,-q”"
d : Retardo

g(t): Ruido exdgeno




¢ Modelos Autoregresivos (AR, ARX, ARMAX)
v AR:
A(q™)-x(t)=¢(t)
v ARX:
A(q™ ) x(t)=q"" -B(q™" )-u(t)+e(t)
v ARMAX:
A(q™ ) x(t)=q""-B(q™ )-u(t)+C(q”" )-¢(t)

VARIABLES DE ESTADO

a.-) Variables de Tiempo Continuo

%(t)=A-x(t)+B-u(t)
y(t)=C"x(t)+D-u(t)

xeR", u,yeR
t>t,, x(t,):Estado Inicial
A,B,C y D ctes.

b) Variables de Tiempo Discreto

{x(t+])=A-x(t)+B-u(t),
y(t)=C-x(t)+D-u(t) ~

teN,;xeR", u,yeR
t>t,x(t,): Estado Inicial




