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Prdctica # 11: Control integral y observador de estados
Nombre: Paralelo:

Objetivos
Objetivo General

Disefiar un controlador por realimentacién de estados con control integral usando comandos y
simulaciones de MATLAB® para mejorar el desempefo de un sistema.

Objetivos Especificos

e Realizar pruebas de controlabilidad y observabilidad del sistema usando MATLABR previo al
diseino del controlador.

e Disefiar un observador de estados que permita tener acceso a las variables de estado del sistema

e en estudio.

e Determinar la ubicacién deseada de los polos de lazo cerrado de acuerdo a los requerimientos
planteados.

® Ajustar la representacidn en variables de estado del sistema para realizar seguimiento a la
referencia.

e Disefiar el controlador por realimentacion de estados del sistema de manera que se ubiquen los
polos en las posiciones deseadas.

e Simular el sistema en estudio con el controlador y observador disefiados.

e \Verificar el desempefio del sistema en lazo cerrado con el controlador y observador disefiados.

Pr imien

Realimentacion de estados

G: Ingreso en MATLAB y
matrices A,B,CyD




Prueba de
Controlabilidad

Prueba de Observabilidad

Ley de control:

Redefinicidon de matrices para incluir estado x,

Calculo de los polos deseados; justifique su eleccion.

Valores de K obtenidos

Diagrama de bloques utilizado para la simulacion




Gréfica de la entrada y salida del sistema

Incluya en una misma figura: a la izquierda la sefial de la entrada en una subfigura y a la derecha la
sefial de salida en otra subfigura.

indices de desempefio: Incluya graficas con marquillas usadas en la estimacién de dichos valores.

Tss =
Sp =
Tp =
Ess =

Funcidn de transferencia del sistema en lazo abierto




Funcion de transferencia del sistema en lazo cerrado (estados realimentados)

Observador de estados

Ley de control:

indices de desempefio para el observador de estados, justifique la eleccién de estos indices de
desempeiio.

Cddigo y resultado para el calculo de los polos deseados del observador.

Cadigo y resultado de los valores del vector L obtenido.

Diagrama de bloques utilizado para la simulacién




Grafica de la entrada y salida del sistema

Incluya en una sola figura la sefial de entrada y salida del sistema superpuestas.

indices de desempefio: Incluya graficas con marquillas usadas en la estimacién de dichos valores.

® Tss=
e Sp=
e Tp=
® Ess=
Pregunta:

¢ Cual es la funcion del observador de estados y como debe ser su respuesta en
comparacion con la planta original?

Conclusiones y Recomendaciones
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Seccion Puntaje Observacion

Procedimiento /70 puntos Debe incluir todas las
respuestas y capturas de
pantalla solicitadas.

Conclusiones y /30 puntos Debe incluir al menos 3

Recomendaciones

conclusiones y 2
recomendaciones. Faltas
ortograficas seran penalizadas.




