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Resumen. En este trabajo se estudia el control activo de un cajon cerrado de paredes delgadas
construido con laminados piezoeléctricos polarizados con electrodos interdigitales. La distribucion y
orientacion del laminado piezoeléctrico se realiza de manera tal de obtener capacidad de actuacion y
sensado tanto de los modos flexionales como torsionales. De esta manera, el conjunto de actuadotes y
sensores constituye una red distribuida de elementos activos.

Se modela la estructura utilizando el método de elementos finitos y, en particular, un elemento de
cascara piezoeléctrica especialmente formulado para incluir en el modelo la presencia de electrodos
interdigitales. Se emplea un esquema de realimentacion lineal de estado y se realiza el anélisis dentro
de un marco de comportamiento lineal tanto material como geométrico.

El disefo y analisis del sistema de control se lleva a cabo utilizando la representacion del mismo en el
espacio de estados. Para la definicion de entradas y salidas se identifican los grados de libertad
correspondientes a la presencia de actuadotes y sensores. La matriz de realimentacion se obtiene
minimizando un funcional cuadratico llamado indice de desempefio.

Se evalua el desempefio del sistema controlado contemplando el amortiguamiento, la respuesta en
frecuencia y la respuesta temporal ante distintos tipos de perturbaciones y formas de conexionado y
configuracion de los actuadores y sensores como asi también para distintos parametros utilizados en la
determinacion de la matriz de realimentacion.
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