m DEPARTAMENTO DE INTRODUCCION AL CONTROL INDUSTRIAL
SISTEMAS Y CONTROL Ing. Mecanica - Plan 97 - Materia: Control

Introduccion al Control Industrial

Parcial 1 - (30 puntos) — 2015

Ejercicio 1 (correcto +2 puntos; incorrecto -0,5 punto)
Respuesta correcta: iv)

Ejercicio 2 (3 puntos: correcta +1 / incorrecta —1))

a) F (parte real positivo es inestable)
b) V
c) F (el transitorio también depende de la entrada)

Ejercicio 3 (11 puntos)

(24

a) Latransferencia de una planta de “3er orden sin ceros” es: H(S) = ( 20 > )( )
s°+2L 0,5+ )(s+

“Estable”: polos con parte real negativa; S,¢, @, >0

“Par de polos dominantes™: los polos complejos conjugados (¢ <1) dominan al polo real.
“polos dominantes de moédulo A”: @, = A

“valor absoluto de la parte real igual al doble de la parte imaginaria™:

Re=—C.w, Im=+1-%0,
Luego: ¢ =241-¢? = BL%P=4 = (?=08 = ¢=.08=08944

“el otro polo con mddulo 20 veces mayor”: S =20.0, = 20.A
“ganancia en régimen en continua igual a 5

[94 [04
H(0) = =2 _
© w2 B 20.A°

=5 = «a=100A

_ 100.A°
De esta manera, la transferencia queda: [H (s) = (32 17889.A5 AZ)(S 20 A)
+1, LA.S + + .

b) EI denominador de la funcion de transferencia en lazo cerrado  queda:
d(s) =s° +(2EA+20.A)87 + (A% +2£.A20.A)s + 20.A° +100.A° K,
d(s) = s° + 2.A(£ +10)s? + A2 (1+40.5)s +20.A% (1+5.K , )
d(s) = s°* +21,7888.As? +36,7771A% 5 + 20.A°(1+5.K )
Construyo el arreglo de Routh-Hurwitz:

1 A?(1+40.)
2.A(10+¢) 20.A*(1+5K,)
A L4 402) 20.A*(1+5K,)
' ' 2.A(10+¢)

20.A*(1+5K,)
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1 36,777LA?
21,7888.A 20.A*(1+5K,)

36,7771A7 —0,9179.A%(1+5K )
20.A*(1+5K,)

El ler y 2° renglon de la 12 columna son positivos por lo que las condiciones de estabilidad son:

(1+404)10+¢)>10+5K,) — K, < 0,2{(1+ 40'42)(10+ &) —1} - 78133

1+5.Kp >0 — Kp >-0,2
Luego|-0,2< K, <7,8133

Ejercicio 4 (14 puntos)
1) Representacion en variables de estado

Segunda ley de Newton aplicada a la placa superior: my =-ky —by +Fg (I)

A
Capacidad variable: C = L Eal

(h-y)
A
Energia potencial electrostatica: U = igo—v 2
2(h-y)
A
Fuerza electrostatica: Fg = o _ igo—zv 2
o 2(h-y)
Sustituyendo en (I) se obtiene la ecuacion del movimiento de la placa superior:
.. . A
my = -ky — by +£80—2v2
2(h-y)

Representacion en variables de estado:
y
d|:y:|= _hy_b 1 &‘oA 2
m

el Y Dyp Lt A,
jarty m® o 2m(h-y)

2) Punto de equilibrio

Paraque y =Yeq € (O,h) sea un punto de equilibrio v =V ¢y debe verificar:

%) Aveq2 = 2kY eq (h ~Yeq )2 . Por lo tanto,

Veqg = Z:Zq (h‘yeq)-

3) Linealizacién

Seany =Yy — Yeq Y V=V —Veq - Representacion en variables de estado linealizada:
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( _ 0 1 _ 0
d_|:yj|_ 1| €0 AVeq K b |:yj|+ €0 AVeq v
dt |y — - ——|ly
Jo m ih—qu;S m |LY mih—yeq}E
L y
_ 0 1 - 0
i[y]: k[h_3qu] b |:yi|+ 2KY eq |\
dt |y - —— |y
Jety m{ h-yeq m|LY] | mveg
y
y=[ O]H
y
Funcién de transferencia:
€0 AVeq 2k 2k
- y y
)= (s)- b -veo) o Mve T MVeq
\7 k sAVeq 32+ S+k[h_3yqu 32+£S+L
s? +—s +— moTml he m  2m
(h qu) M h=Yeq
H(s)= 005 donde G =1075; @, =502 ; ¢ = = .
s? +100s+5000 s? +2§wns+a)n V2
3/3
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