UNIVERSIDAD NACIONAL DEL CALLAO
FACULTAD DE INGENIERIA ELECTRICA Y ELECTRONICA

EXAMEN FINAL DE CONTROL 11
CICLO: 2808-B

Profesor: M. SC., Ing. Rail Pemtes S Fecha: 16/12/68
Duracidn: 90 minutos

(3p) Dado un proceso representado por:

.

vk +1) = ~2x(k) + u(k)
(k) = x(k)

Considerando que: Q=L R = 1 determing la ganancia del controbador aptimo propur ol

en [uncion de P.
a) K = -2P/(1+3P) c} K = -6PA(0. 1431

b) K = -6P/(1+4P) d) N. A.

L

(30) Dada una planta representada por:

x, (k+1)=-3x (k) + 3x. (k)
x, (k +1) = —2x, (k) + u(k)
yiky=x(k)

| (10 0)
Considerando {_,}:,1 , b
' Fl

proporcional en funcion de los clementos de P

= (1), determine la ancia del controlador optimo
R =(1), determine la gan del trolad pt

(4p) Dado un proceso discreto, representado por:

Lad

x (k+1)==-2x. (k) +x, (k)
x, (k+1)=—3x, (k) +nulk)
ylk)=x (k) -

Determine la ganancia K de un Controlador por Localizacion de Polos con gananciz de
ajuste ky fuera del bucle de control (visto en clase), considerando que los polos descados

ectan localizados en 0.2

4. (3p) Para la planta de ta pregunta (2), determing Ke en funcién de los elementos de Pe,

G-] =l R =(0.01)
ST B TR

5. {2p) ;Cual es la ventaja de usar Control Optimo frente al Control por Localizacion de
Polos? Fundamente su respuesta cn forma cuncisa.

considerando:



6.

.................................

(2p) 5i sc tiene un proceso tino “07, ;qué estrategia de Cortrol Optimo sc podria usar para
tencr una respuesta sati-factonia? Fundamente su respuesta.

(3p) Al diseiar un Controlador Optime. suponer que las matrices de ponderacion Q v 2 son:

1/

A

10 n)
= 0 ; R=(0.1)

;Como responde la salida yit) v como se comperta la sefial de control u(t) en magnitud”.
Fundamente su respuesta con claridad v en forma concisa.

AYTIDA:

Plk+1)=0+G PG -G PUH[R+ HTP(KYH | HT P(k)G
K=[R+H PHi'H'FG

Pk+1)=Q, +GPKIGT —GPAK)CT[R, + CP(K)C ] CR,(F)G™
K =[R +CPC'T'CP.GT
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UNIVERSIDAD NACIONAL DEL CALLAO

FACULTAD DE INGENIERIA ELECTRICA Y ELECTRONICA

EXAMEN PARCIAL DE CONTROL DIGITAL
CICLO: 2010-V

Profesor: M. SC., Ing. Ranl Benites S.
Fecha: 05/02 /2010
Duracién: 100 minutos

Un proceso esta modelado por:

s _ 10
%)= 0 " 36+2)

Determine:
a) (2 p) La ecuacion diferencial del proceso

b) (4 p) La ecuacién de estado y de salida en tiempo discreto, asumiendo T = 0.1 segundo.

. ; . ; dyli
Para el sistema en tiempo continuo considere x, = ), x. = ‘:;{ ) :
t

¢) (3 p) La funcién de transferencia pulso, considerando G, (s). Asuma T = 0.1 segundo.

d) (1 p) La estabilidad del proceso discretizado, considerando los resultados obtenidos en
(©). |

e} (2 p) La Controlabilidad y Observabilidad discretas,

f) (2 p)La lera. Forma candnica controlable

g} (2 p)La lera. Forma candnica observable

h) (2 p) La ecuacion en diferencias, partiendo de los resultados obtenidos en (c)

i) (2 p) El diagrama de bloques detallado del proceso discreto obtenido en (b}
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UNIVERSIDAD NACIONAL DEL CALLAU
FACULTAD DE INGENIERIA ELECTRICA ¥ ELECTRONICA

EXAMEIN PARCIAL DE CONTROL IE

Ciclo: 2008-A

Profesor: M. SC.. Ing. Radl Benites S.
Fecha: 19/ 06 / 2008
Duracion: 110 minutos

Drado up preceso Tepresentaco por

Determinar;

5 W

.'lli'.l = —":_].U.Tl o A

x. = Hx, =10z,

a) El equivalente modelo matricial en tiempo discreto, considerando un perioco de

muestren de 0.01 segundo. Use =l métedo aproximado. (3 p)
b} Lacontroiabilidad del modelo discreto. (2 p}
c} Laestabilidad de tiempo discreto. (2 p)
dy La fincion de transferencia pulso. (3 n)
2. Una planta esta representada por la siguisnie ecuacion direrencial.
8(1) + 36(0) = ii(0) + 4a(r) + u(f)
Determine:
a) La funcion de transferencia G(s) = Y(s)/U{s). (Zp)
b} La funcion de transferencia pulso G{z) = Y(z)/U(z). Considere T =0.1 5. (3 p}
¢) La forma cancnica controlabie del proceso discreto. (2p)
3. La funcién de transferencia pulso de un proceso es G{z) = 2/(z+4), determine:
a) Laecuacion de diferencias del proceso. (2 p)
b) La ecuacion de estado discreto, considerando para tal efecto, que x(k) = y(k)
_ (Ip
AYUDA: -
| i) E(s) [BKT) 2 HK) | Fiz)
T 10 o ue | L 1(k) 0 p(k) :
-r | S !' l-g—4
2 | ] —' o= aiT -
d | e [ —_—
| i ' 5+a | e
ERRE; R B | ‘ k7 Tz
| 5 Lo (-1
15 | 2 \ (kT')’ Tz(z+1)
| ! Ea,
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UNIVERSIDAD NACIONAL DEL CALLAO

FACULTAD DE INGENIERIA ELECTRICA Y ELECTRONICA
XVII PROGRAMA DE ACTUALIZACION PROFESIONAL DE INGENIERIA
ELECTRONICA

EXAMEN PARCIAL
CURSOQ: CONTROL DIGITAL

Profesor: M. SC., Ing. Raiil Benites Saravia
Fecha: 08 /08 / 2010

Duracién: 110 minutos

. La Figura 1 muestra una habitacidén climatizada por un calentador eléctrico. La
temperatura dentro de la habitacién es 7. y las paredes estin a una temperatura 7,,,.

Figura 1: Sistema Térmico Simple

Si la temperatura fuera del sistema es 7,, el modelo del sistema térmico que
relaciona el flujo de calor suministrado q y la temperatura del cuarto T, es el

siguiente:
1 1
s - 4y
Tr' Ri"':..r‘ Ew{...'.- Tr,..] Er
[&J“ il 7) T, |®

y=[1 o 13:']4-{5,1,@

Los pardmetros que caracterizan al sistema térmico fisicamente son los siguientes:

 Capacidad calorifica del H.D (&) 1000 kcal/m™C

e Capacidad calorifica del Acero galvanizado [E.'“} 950 keal/m? °C

= Resistencia térmica del H,O (R (.24 m™Cs/Keal

» Resist. térmica del Acero Galvanizado (Ry) (2 cm de espesor) 1.67 m*Cs/Keal
« El flujo de calor necesario para calentar el agua q = 1200 Keal

= Temperatura fitera de la terma deseada Toa=357C

Determine:



a) (4 ptos.) Las matrices del modelo discretizado G, H, C y D del proceso témmico,
considerando los parimetros dados. Considere un periodo de muestreo de 1

segundo.

b) (5 ptes.) Los pardmetros de un Controlador por Localizacion de Polos Discret, | ¢ Aéduwia

ante una entrada de referencia escalén, considerando un factor de
amortiguamiento de 1 y un tiempo de establecimiento de 600 segundos. Use el

2eT. K

esquema del regulador con ganancia de ajuste k. ATl T

¢) (1 ptes.) El diagrama de bloques detallado del sistema de control en lazo cerrado,

considerando
los parametros del controlador disefiado en la parte (b).

7. Sea un motor DC controlado por campo, cuyo modelo en espacio de estado es:

o e

5 0 0 1.
X, ¥, (x, L,
; K b
L=l = == 0fix, |+ 0 lg
= o i 7
x5 0 1 opm/ |0
\ J
h
i
y=(@ 0 1] x
X

3

Considerando las siguientes variables de estado: x, =i ,x, =8,x, =, ¥ los

siguientes datos:
R, =3Q;L, =5H;b=0.1Nms; J = 0.01Kegm™ /5" ;K =0.1Nm/ 4
Determine:
a) El modelo en tiempo discreto, considerando un periodo de muestreo de 0.01
segundos (aplique discretizacion directa). (4 puntos)
b) WVerifique si el modelo discretizado es completamente controlable (1 punto)
¢) Verifique si el modelo discretizado es completamente observable (1 punta)

4p) Dado un proceso discreto, representado por:

L
o

x, (k + 1) =-2x, (k) + x, (k)
x, (k + 1) = =3, (k) + u(k)
yix) =x (k)

Determine la ganancia K de un Controlador por Localizacion de Polos con ganancia de
ajus fuera del bucle de control (visto en clase), considerando que los polos deseados

estdn localizados en 0.2

Ly Sobo e £
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UNIVERSIDAD NACIONAL MAYOR DE SAN MARCOS
FACULTAD DE INGENIERIA ELECTRONICA Y ELECTRICA

22 fmﬁhﬁiﬂc%
ENAMENFINA

INGENIERIA DE CONTROL 1
Ciclo: 2011-0

Profesor: M. SC., Ing. Raxil Benites S. Fecha: 25 /02 /2011
Duracién: 90 minutos

1.  Un proceso esti modelado por:

x(k+D)) (02 0.5 Y x (k) ) }1”“{}
xk+D) L0 -07\lx,)) l05)

( x,(k)
k)y=(1 o)
y(k) = ()
Determine;
a) (5 p) La matriz ganancia del controlador (K), considerando que les polos de lazo cerrado son:
Hy =u, =0.2

B) (5 p) 51 el sistema de control disefiado en (b) permite obtener error estacionario nulo, es decir si la salida
es 1gual a la referencia en tiempo estacionario. Considere una referencia escalon de dos unidades. En caso
de que no se logre error estacionario nulo, entonces determine ¢l valor de la ganancia k, fuera de bucle de
control, que permita obtener que la salida sea 1gual a la referencia.

b

(5 p) Dado el modelo discreto:
(xl(kH}J:(D.QQES D.Dﬂﬂﬁ](.\:l{k}]+( 1.2 JH{H
x,(k+1)) 10,0044 0.9950 )\ x, (k) |0.0221
y(k) =1 ﬂ{x’{k}]ﬂﬂ}um

x, (k)

Determine la matriz ganancia de un Controlador por Localizacion de "polos, considerando i, , = 0.3

3. (5 p) Dado un proceso representado pors
x, (k +1) = =52, (k) + x, (k) + u(k)
X, (k+1y==3x, (k) —2x, (k)
y(k) = x, (k)

Dreterminar la matriz de ganancia del Controlador Optimo Proporcional en funcion de los elementos de P,
considerando las siguientes matrices de ponderacion:

0.1 0
— 3 = ,]'
g [n 1]’ R =(0.1);

AYUDA:

K=[R+H"PHI""H" PG
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