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Introduccion al control industrial

Parcial 1 - (30 puntos) — 2021

Ejercicio 1 (Total 4 puntos: hasta -1 punto por respuesta incorrecta)

Indique a cual curva de la figura de la derecha corresponde la respuesta a escalén de los
siguientes sistemas representados por sus funciones de transferencia:

Transferencia | Curva
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Ejercicio 2 (4 puntos si correcta; hasta -1 punto por incorrecta)

La funcién de transferencia correspondiente al diagrama de bloques de la figura es:

Y _GyG,H,~F,G H~ F,
U 1+G,H,+G,G H,H,

a)

y_Ff_,+F,5.HlGﬂ+FﬁGﬂt_’r‘lh’ﬂ+(}ﬂGr1
b) U 1+H,G,+G,G, H,

Y _ G0G1_F0(1+G;H1}
¢) o 1+G,H,+G,G,H,

y_ Fo+F,H\Gy+G,G H,+G;H,
d) o 1+HII:Sr'0+(_}‘ﬂ,f31HG

e) Ninguna de las anteriores

Parcial 1 - 2021 1/6



INTRODUCCION AL
m DEPARTAMENTO DE CONTROL CONTROL INDUSTRIAL

Y ELECTRONICA INDUSTRIAL

Ejercicio 3 (10 puntos)

La figura presenta un bosquejo de un servomecanismo hidraulico de posicién. Se pretende que
una masa M siga fielmente los desplazamientos horizontales que se apliquen a un punto de una
palanca.
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El sistema consta de 4 partes: una servovalvula, un actuador, una carga y un sistema mecanico
de realimentacion.

Su funcionamiento consiste en lo siguiente:

Cuando el punto D cambia su posicion (se desplaza horizontalmente un distancia x), la palanca
gira instantdneamente con respecto a B y el punto C se desplaza haciendo que los carretes de la
servovalvula se desplacen a la derecha. Esto permite que el aceite fluya hacia la camara
izquierda del actuador. Al producirse una diferencia de presion entre las caAmaras, el émbolo del
actuador se mueve, resultando en un desplazamiento de la masa. (Notese que también se
permite la salida del aceite de la camara de la derecha.) Simultdneamente a este movimiento, el
punto B se desplaza y la palanca gira con respecto a D. De esta forma C se desplaza hacia la
izquierda, volviendo los carretes de la servovalvula a la posicién original.

Se desea analizar la estabilidad del sistema para diferentes localizaciones verticales del punto D,
medido por |;.

Si llamamos Q. al gasto medio que fluye por la servovalvula, x; al desplazamiento de los carretes
con respecto a su posicion central, y AP a la diferencia de presion entre las camaras del actuador,
la relacion linealizada entre estas variables es :

Q|_ =k1 1.X —kz.AP

Si v es la velocidad con que se mueve el émbolo del actuador, se tiene que:

dAP
— =ks.QL- ka.v
" 3.QL— ka
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La seccién del émbolo es A, y se desprecia la friccion entre éste y la carcasa del actuador.
1) Encuentre la funcién de transferencia entre el desplazamiento x y el desplazamiento y.

2) Considere los siguientes valores numeéricos:
M =500; A=0,02; ks =125.000; ks =1000; k» =0,001; k; =250; I=1
Discuta la estabilidad segun los valores de ;.

3) ¢Es posible tener una respuesta escaldn oscilatoria de amplitud constante cuando el
tiempo tiende a infinito?
Si su respuesta es negativa, justifique detalladamente; Si su respuesta es positiva,
encuentre el periodo de oscilacion.

Ejercicio 4 (12 puntos)

En la Figura 1 se representa un modelo m
simplificado de un sistema de suspension de un
automévil. Una masa m (igual a un cuartodela Y
masa del automovil) esta ligada a una de las
ruedas a través del sistema de suspension de

esa rueda, el cual consta de: un resorte de
constante &k y longitud natural [/, y un
amortiguador de constante 5.

Las alturas de los dos extremos del sistema de
suspension (con respecto al nivel del mar) se u-
denotan « e y, como se representa en la Figura
1. El extremo inferior es solidario al eje de la
rueda, mientras que el extremo superior es Pavimento
solidario a la masa m. Se supone que la rueda,
rigida y de masa despreciable, nunca pierde - Figura 1

contacto con el pavimento, y que la masa

permanece con su centro de gravedad sobre el eje de la rueda. En la Figura 1, g denota la
aceleracion gravitatoria.

1) Hallar la ecuacion diferencial que rige la dinamica del sistema de entrada u
y saliday.

2) Considerar la solucion de equilibrio y = y0O (constante) correspondiente a u = u0 (constante
conocida). Hallar y0 en funcién de uO.
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3) Seany"=y-y0yu =u-u0.
a) Hallar la ecuacion diferencial que rige la dindmica del sistema de entrada u™y

saliday” .
~ + e ~
b) Verificar si este sistema se puede u L(S) -y
representar como el sistema realimentado -
de la Figura 2. Escribir L(s).
Figura 2

4) Realizar un diagrama de bloques que represente la ecuacién diferencial anterior, utilizando
para ello bloques solo de integracién, multiplicacién por una cte y sumadores (con signo).

5) Escribir una representacion en variables de estados para el sistema.

6) Para los siguientes valores de los parametros:
m=500kg, k=8000N/m, I=1m, b=5000Ns/m y g=10m/s?

Hallar la respuesta y™(t) ante un escalon unitario en u”™ .
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Transformada de Laplace
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" Trandormada de Laplace Funcion en el Gempo
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