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1. (30 puntos) Sea el sistema de control digital mostrado en la figura 1.
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Figura 1: Sistema de control digital considerado.

. 51 se considera

2z
(z—1/2)
determine el perfodo de muestreo 7" al que ha de operar el sistema para que su respuesta
oscile a 50 Hz si se introduce un regulador PD real del que se sabe que tanto el cero
como el polo son reales, esto es,
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2. (30 puntos) Justifique la funcién de transferencia de un controlador PID digital si se
aplica el método de integracidn (aproximacién) trapezoidal como método de disefio dis-
creto directo en el contexto de los reguladores de tiempo discreto. Refleje la solucién
en funcién de los coeficientes Ko, K;, Ky que definen el controlador PID analégico a
«discretizar». Represente finalmente la ecuacién en diferencias que caracteriza la funcién
de transferencia del regulador PID obtenido.

3. (40 puntos) Sea el sistema de control digital mostrado en la figura 2.
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Figura 2: Sistema de control digital considerado.
Si para una planta G{z) de orden 2 cuya expansién en potencias de z obedece a

G(Z)=1'ZM1+""

se opta por un filtro FIR F(2) = ap + a127" + azz™2 a fin de disefiar un controlador
Gp(z) de forma que la respuesta en lazo cerrado del sistema presente un tiempo de
establecimiento minimo, con un error en régimen permanente nulo y sin oscilaciones
en régimen permanente ante una entrada escalén unidad, ;qué implicaciones tendria
en el sistema regulado el hecho de que se incorpore una restriccién adicional a las ya
mencionadas cuando se procede con el disefio del regulador Gp(z) y es que la constante
estatica de error de velocidad K, = 2/37 Se asume un perfodo de muestreo T" de 1 s.
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