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@ Consideremos el siguiente sistema de ecuaciones de estado:
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Determine:

a) (4 p) Las ecuaulona& de estado del sistema transformado, considerefdo:

i
== x.]

Z, =X, +COSx

b) (1 p} Una lf:y de contrel no lineal “u™ que linealice totalmente el smtema no lmeal ;
- transformado =
¢} {1 p)Lasecuaciones de estado transformado y Imcallzado totalmente en su forma

matricial, en funcién de la nueva sefial de control equivalente V. R i
d) (4 p) La matriz ganancia de un Regulador por Localizacién de Polos, tal quc 105

polos deseados de lazo cerrado estén localizadosen 1, =05+ 708 -~
@ (10 p) Dado el sistema de'eéuaciones:

%,(0) =% (1) %) .
x, (1) = x]'('t.) '59.5(.3"‘2 (f)) +u(2) i
y(1) = x,(t) !

Se desea realizar una realimentacion entrada- sahda para que responda como un'sxstema =
de segundo ordencon { =08 y £, =2 Seg conmderaudo el cnterlo de] 7% il o
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