Introduccion al Control Industrial
Practico 1

Modelado de sistemas y linealizacion
2024

1) Escriba las ecuaciones diferenciales que modelan los siguientes sistemas e indique cuales podrian ser
las variables de estado en un eventual modelo de variables de estado:

a- AN/ Vi: fuente de alimentacion variable
Rl ~ Vo: (tension en bornes de la resistencia R2) es la
B R2 & Vo Vvariable de salida.

L -
b- — S: la seccion del tanque
u: caudal de entrada

y: caudal de salida que verifica la ecuacion:

T Pat
Lt N/ y = K4/h, siendo K una constante positiva.
h
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c- }_1]’ Ks: cte. elastica del resorte
M, R Kd: cte. dindmica del amortiguador

R : radio de la polea

B : coef. de friccion viscosa

J: Momento de inercia de la polea respecto al eje de giro

Mi : masa del cuerpo i

b T\ Xi : desplazamiento del cuerpo i, referido a su posicion de

I equilibrio.
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2) Se considera un motor de corriente continua con . __ssan AR e

excitacion independiente constante i y cargado seginla + . ’ \
figura 3 siendo Cm(?) el par de carga, J el momento de e : “mit)
inercia complexiva segun el eje de giro, b el coeficiente ™ 7‘“‘3
de friccion viscosa en el eje, E la diferencia de - -y J b
potencial eléctrico aplicado en los bornes accesibles del
motor, R la resistencia y L la inductancia eléctricas del
bobinado de armadura.

a) Plantear las ecuaciones diferenciales que rigen el sistema.

b) Hallar una representacion en variables de estado.

3) Se consideran dos maquinas de continua
conectadas segun la figura, con la misma Ra La
notacion que el ejercicio anterior.
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a) Plantear las ecuaciones diferenciales N
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que rigen el sistema. N
b) Hallar una representacion en variables
de estado.
4) En el sistema del ejercicio 1.b se fija el caudal de entrada en un punto de operacionu = u .

0
a) Calcule el punto de operacion de la variable de estado h, y el de la salida y.
b) Halle una representacion lineal del sistema para pequenas apartaciones de dicho punto de operacion y
plantéelo como un modelo de variables de estado
Ahora, en vez de fijar el punto de operacion de la entrada, se desea fijar el punto de operacion de la variable de
estadkohenunvalorh = h o

c) Realice el mismo procedimiento que en las partes anteriores. Calcule cual deberia ser el punto de
operacion de la entrada para que se verifique el punto de operacion deseado en la variable de estado y
plantee un modelo de variables de estado lineal para el sistema en un entorno del punto de operacion.



