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01-(s+10) 5 '
(s+1)(s+3) U= izeg ‘

25
s°+6-5+25 af Respuesta del sistema

a controlar
0,0126 - (z —0,3467)
(z-0,9)(z-0,74)

Control de Gp(s) =

para obtener VIOE
BG(z) =

0,103-(z+0,818)

(z-0,68)* +0,288% 3 / /" Comparacion de la
A f respuesta deseada con
M(z) ' = la del sistema en bucle |

/—m._.____h._ R“‘W)l MI(Z)] B g

"
M(2) = !

sistema controlado G . (2) =

(z-1)(z-0,46)(z-0,34)




 Control del mismo proceso para obtener

M (2)=1= G, (2) = — .2

.=~ No solucion
BG(z) 0

« Control para e,=1%

99  78571-(z-0,9)(z-0,74)

M (z) =0,99 = G (2) = Gp(D) (z—0,35)

No causal

« Control de cp(z)=—24(+%2 _ parg M@ =23 g, (z)= 27> (2=0.7(2=086)
(z-0,7)(z—0,86) (z-0,7) (z+1,2)(z-1)

_ G@ ey 0T5z-086)
VD= enme.e VYT ey VO
04:(2+12)  0,75(z—086)
(z-0,7)(z-0,86) (z+1,2)

Y(2)=Gp(2)-U(2) = W (2)
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Respuesta Accion de control

Evitar cancelacion con

0,136-(z+1,2)
z-(z-0,7)

M"(2) = (2+12)-M'(2)-M (2) =
M"(1) =1

0,34-(z-0,7)(z-0,86)

Ce(2) = 018y (2 1)

Respuesta Accion de control




0,4-(z+1,2)
(z-0,7)(z-1)

Controlde BG(z)=

con M(2)=0,46-z"+0,54-z° (Tiempo finito)

113-(z2-0,7)
z2+0,54

GR(Z) -
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Respuesta Accion de control
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Control de CP(8)= (s+1)(s+3) con M(z)= Z (Tiempo finito)
Tm = 0,1seg

0,0043-(z +0,87)

BG(z) =
(z-0,9)(z-0,74)

Si se cancelan ceros y polos

~250-(z-0,9)(z-0,74)
- (z+087)(z-1)

Ge(2)

Aunque la salida parece alcanzar el
régimen permanente, la accion de control
esta oscilando alrededor de su valor de

r.p.

La salida continua del sistema controlado, I

marcando las muestras, permite ver el e
efecto. > . i = " iy
Oscilaciones ocultas: Respuesta continua

Causa: cancelacion del cero




Solucion: Forzar que la accion de control sea de tiempo finito

U(z) G;(2) 1 - H(l_ p.-27Y) |
W(z) 1+G.(2)Gp(z) Gp(z) M(2)= K.z d 'H(l_ 277 M(2)

para evitar polos no en el origen: M (z) =M '(z)-H 1l-z-z7)

M(z)=(1+0,87-2Y)-M'(z)=0,53- 2 +0,47 - 27

132,5-(z-0,74)(z-0,9)
(z+0,47)(z-1)

GR(Z) —
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Accion de control de tiempo finito

Desventajas de la aplicacion

_ . Sobreoscilaciones grandes
Accion de control inicial elevada =
Oscilaciones de la respuesta
01-|(s+4)? + 42|

(s-1)|(s+2)* + 22 6. (1)~ 236:(2-061). |(z-0,25)? + 0,322
Tm=0,45 T (2-1)-|(z+016)? +0187 |

Gp(s) =

& Salida con accién

“r A\l Salida con \
[ \ .. - \\ de control en
== F A\l hipotesis iniciales : ..
! tiempo finito

leii; "
:

Comparacion de -F
las acciones de ° =
_{ Gq(2) =

20,7-(2-0,67)-|(z-0,25)2 +0,32?]
(z-1)-|(z+0159)% + 0,172

control en los
dos casos
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