TRABAJO DE CONTROL DIGITAL

1. Dadas las siguientes plantas con sus respectivas especificaciones:

grupo
planta
OS(%)
ts(1%) [seg]
essrampa

Linares-Julio-Martinez
1

G(s)=--------------------

           s(s+3)(s+4)
10
3
0.2

Bandera-Cabrales-Luna
1

G(s)=--------------------

           s(s+4)(s+5)
15
2
0.5

Jimenez- Castilla- Morales Blas
1

G(s)=--------------------

           s(s+5)(s+8)
5
2
0.8

Urueta - Saenz - Rios
1

G(s)=--------------------

           s(s+2)(s+3)
8
2
0.4

Campillo - Olivo - Llamas
1

G(s)=--------------------

           s(s+3)(s+4)
10
3
0.2

Arias - Guzmán - Noth
1

G(s)=--------------------

           s(s+8)(s+5)
15
2
0.5

Castaño - Morales Silvia - Roca
1

G(s)=--------------------

           s(s+5)(s+2)
5
2
0.8

a. Diseñar el compensador discreto que cumple con los requisitos utilizando Matlab

b. Realizar los comentarios y cálculos  en cada paso del diseño

c. Obtener las gráficas necesarias en cada paso del diseño.

d. Obtener las gráficas de respuesta paso y respuesta rampa ( realizar zoom si es necesario) mostrando que se obtuvieron resultados satisfactorios.

e. Obtener la ecuación en diferencias para el compensador discreto.

2. Dadas las siguientes plantas con sus respectivas especificaciones:

grupo
planta
Pm
Gm(dB)
essrampa

Linares-Julio-Martinez
1

G(s)=--------------------

           s(s+4)(s+5)
50
>10
0.2

Bandera-Cabrales-Luna
1

G(s)=--------------------

           s(s+4)(s+3)
45
>12
0.5

Jimenez- Castilla- Morales Blas
1

G(s)=--------------------

           s(s+5)(s+2)
50
>15
0.8

Urueta - Saenz - Rios
1

G(s)=--------------------

           s(s+8)(s+5)
45
>10
0.4

Campillo - Olivo - Llamas
1

G(s)=--------------------

           s(s+2)(s+3)
45
>12
0.5

Arias - Guzmán - Noth
1

G(s)=--------------------

           s(s+1)(s+2)
50
>15
0.8

Castaño - Morales Silvia - Roca
1

G(s)=--------------------

           s(s+8)(s+4)
45
>10
0.4

a. Diseñar el compensador discreto que cumple con los requisitos utilizando Matlab

b. Realizar los comentarios y cálculos  en cada paso del diseño

c. Obtener las gráficas necesarias en cada paso del diseño.

d. Obtener las gráficas de bode y respuesta rampa ( realizar zoom si es necesario) mostrando que se obtuvieron resultados satisfactorios.

e. Obtener la ecuación en diferencias para el compensador discreto.

3. Diseñar un controlador  vía ubicación de polos para la planta del numeral 1 teniendo en cuenta:

a. Que los estados están disponibles para la realimentación.

b. Que los estados no están disponibles para la realimentación (en éste caso se deben diseñar los observadores de estado de orden completo)

Para cada compensador se pide:

f. Diseño completo que cumple con los requisitos utilizando Matlab.

g. Realizar los comentarios y cálculos  en cada paso del diseño

h. Obtener las gráficas necesarias en cada paso del diseño.

i. Obtener las gráficas de respuesta paso ( realizar zoom si es necesario) mostrando que se obtuvieron resultados satisfactorios.

j. Obtener la ecuación en diferencias para el compensador discreto.

k. Realizar la simulación en Simulink para cada ítem (a y b)

4. Conclusiones

5. Traducción y resumen del paper en Inglés.

Notas:

· El trabajo se entregará el día 20 de mayo y su sustentación se realizará el día  22 de Mayo.

· El artículo en inglés será sustentado simultáneamente y en forma  individual por alguno de los integrantes del grupo.

· El día 20 de mayo se realizará un quiz acerca de diseño de controladores digitales. (traer calculadora)

