. T | r
‘l
! ;
:"
, —
,'/"
//

El control de un péndulo invertido es una interesante ilustracion de la capacidad de la realimentacion para
estabilizar un sistema inestable. Suponiendo la siguiente ecuacion del movimiento
x

J?;g- = mgl sin(6) + mlu cos()
donde u es la aceleracion del pivote (en la direccion x), y los parametros son: .
J=ml*, m=1¢=10,1=10
Se pide: e
|. Obtener un modelo lineal vélido en torno a =0 l :
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2. Disefiar un regulador del tipo: 0. A
Si-== il i

que consiga estabilizar el sistema con un tiempo de pico 3.14 segundos y un ancho de banda |.414 rads/s.
Hacerlo empleando la técnica del lugar de las raices y representando también la situacion en frecuencia.
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Para un sisteffa cuya funcidh de lazo L(s') es la que se muestra en el diagrama de Bode de la figura de
abajo, proponer un controlador del tipo

S5 2
STDP
que asegure un error de seguimiento de referencias menor del 10% hasta 2 rads/s.Trazar sobre la figura

la restriccion anterior y el diagrama del Bode del sistema compensado con el controlador propuesto. jes
aceptable en cuanto a sobreoscilacion y estabilidad relativa?

Bode Dlagram

. H H L F T S ¥ i 1 H H 1¥T¥T§
- - - » S _wTere L - - . A s b W
‘ - - L - P s 009 - . . - o e v -
- - » - s L - . L LI B B . L » . .
- - - - » . 2N . - - Pl A B . - . LR e By
L) . . .
. - . ’ . . L P A »

e Es 3 - ?XWKI&/MPZ/K/

2 :nn-xd 1 2 TR N EITN : 1111:1:[ 2 : -llx-jl

' 270l : q . SR &
/}9/\ A0 &W}) 107 107 10”" 10° 10' 10° 10° NW \l

Frequency (rad/sec)

-2 =220 k1 HD= 22 "BievA
e ——=21 LSRRI

S HF
: /v B
e i €' . O'q
e
< GI/Q 7é)’c o |




