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ACTIVIDAD 3: Diseno del estimador por realimentacién de estados
En base al problema seleccionado realice lo siguiente:

1. Calcular el observador por ubicaciéon de polos, ;jdénde fijaria los polos del observador?
Usar funcion place.

(a) Observador de orden completo.
(b) Observador de orden reducido.

2. Disenar el estimador Filtro de Kalman

(a) Asumir matrices de covarianza W = 10731, V = 1073 1.

(b) Calcular la matriz de covarianza P resolviendo la ecuacién de Riccati (como enseniado
en clase). Obtener la matriz de ganancias L.

(c¢) Usar funcién del Matlab 1qe.
(d) Fisicamente, jqué significa variar W y V'? ;Mejora el disenio del observador si vari-

amos W y V? Use el W y V més conveniente para su problema.

3. Realizar una comparacién observando la respuesta del observador a condiciones iniciales.
Graficar los estados reales y estimados. En Simulink, use el modelo no lineal como la
planta a observar.

ACTIVIDAD 4: Compensacion LQG
En base al problema seleccionado realice lo siguiente:

1. Construya el regulador LQG en base al control LQR y estimador FK. Puede comparar
sus célculos con la funcién reg.

2. Analice la estructura del regulador LQG en base a su respuesta en frecuencia (diagrama
de Bode).

3. Simular para una senial de referencia constante. Graficar tanto la salida como la senal de
control. En Simulink, use el modelo no lineal como la planta a controlar.

ACTIVIDAD 5: Redaccién del informe. Entrega: miércoles 07/07, 2:00-4:00pm.

ACTIVIDAD 6: Presentacién del proyecto en clase (20 minutos), miércoles 07/07,
2:00-4:00pm.



