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1. Dado un con las sigüíentes ecuaciones de estadol

= 2\ + axz +senxr

=  -Y ,cos {+acos24

Det€¡mine:\_j/
a)/ Determile las ecuacionesde esrado del sistefta tra¡sfonÍ¿do, considerando:

(4 Ptos.)

zz=ax2+s¿n Í l

U¡a l€y d€ Control No Lj4e4l "a'l que-liaealice totaL¡nenie e1 sistema t¡ansfoáedo
(t ptos.)

Las ecuaciones de estado transfor¡ado y ir¡eali"ado totalrnenle en su fon¡a mat¡icial,
e¡ fu¡cióa de la nueva señal li¡ea1 eqDivaiatte y4La mat¡iz ga¡aricia de un Regulador por Localüación de Polos, tal que los polos
deseados de lazo cearado sea¡:

P t z  =  - 2 !  1 1

Dado el sistema de ecüaciones: \r, ).,."

¡ (¡) = ¡i (¡)¡' (¡)
r,(r) = xr (l) cos{nr(/)) + '(r)

Se desea realiza¡ u¡a ¡ealimentación en[ada-sa-1id¿ par¿ que rcsponda como rm sist¿rna
de segmdo o¡den cor ( -4.8 y t" - 2 ,Se8l considerando el crite.io del2%. (6I'tirs.)

(l Ptos-)

(4 Ptos-)

2.

- / ,
,/ \nore l¿s tres (01) condicio¡es necesarias y s!ficientes ?ara qre exista una tasfomación

del vecto¡ de est¿do que lleve a un sis¡ema no liaeel genérico a su forma canóruca
confo]able. (4 ?tos.)
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