6N AL
DEPARTAMENTO DE CONTROL INTRODUCCITRIAL
Y ELECTRONICA INDUSTRIAL CONTROL INDUS

Introduccién al control industrial

Parcial 1 - (35 puntos) — 2007

Ejercicio 1 (6 puntos) (respuesta correcta 2 puntos / respuesta incorrecta —0,5 punto).
Indicar la respuesta correcta rodeando con un circulo

Ejercicio \ Version| 1A | 1B
a) 1) i)
b) i) | i)
c) iv) ii)
Ejercicio 2 (6 puntos - correcto +1 punto; incorrecto -1 punto)
@ Para cada una de las siguientes afirmaciones, indicar si es verdadera o falsa.
Ejercicio \ Version| 1A | 1B
a) Vv Vv
b) F F
c) F F
d) V \
e) F | V
f) F \Y
Ejercicio 3
Pal’te a) Bode Dagram
C‘ Parcial A) setod el
é

“* " Fraquency (rad/sec)

1/3

solucidn parcial:‘l - 2007 °

Scanned by CamSCanner



B Py Y RIS T g
D 3 EARTANENTO DR CONTROL rappinly (HRHEERERE
ELECTRONICA INDUATRIAL

Parcial B)

Wathe L giam

Magntuoe (33)

Prase [oe3)

Fraumpip (FRiinue)

" golucién parcial 1 - 2007

Parte b) ;
A I
Respuesta en frecuencia a entrada; Respuestn en frecuencin o entrida;
u(t) = 2.sen(0,1.t) + sen(t) + 10.cos(100.t) (1) = 2.c08(0,01.1) 1 sen(l) LO.sen(10.1)
Que se trate de senos 0 COSENoOs nNo altera, Que se trate de senos a Cosenos no allera,
El médulo es constante y vale: 1 1) mbdulo es constante y valer |
Para la fase: Para In fase:
Frec (rad/s) Fase asint (°) Fasc real () Free (rad/s)  Fase asint (") 1ok ,«:}TF?*‘“)W
0,1 0 NI ool ol |
1 -90 90 J 00) 0()
100 -180 -178,9 10 | 80) 168,0
Finalmente: Finalmente:
a0 = Zsen(0,1.0 ] )= 2080010 1]
Sent - 90°) + 10.cos(100.. - 180")] fen( 1 90%) 1 10.aen(10.0 f 1807))
@‘I(_t) = 2‘Sen(0’ It-1 1,40)ﬂ [)—)—LE”’Q)L"%&—QQ’L“‘H“)"
Gen(t- 90°) + 10.cos(100.L - 1789°) [sen(1 90" 1 10.sen(10,0 + 108,0°))
Ejercicio 4

m(ié + L('f)cos(cp) - L('p2 scn((p)): ~Fsen(p) (1)

Ecuaciones del moyimiento: ) ,
' -—mL(('[')scn(tp)+ o cos(0))= mg ~ Feos(p) (2)

MX = Fscn((p)+ u (1)
Vinculo: y = x+ Lsen(o) (4)
(1),3)- 7 => ‘ (M +m)& + mL(«'fmos(m)-— 0> ﬂcn(tp)) =u (1)
D@ vcos(p)+ Lo=-gsenle) (D

E
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INTRODUCCION AL

DEPARTAMENTO DE CONTROL CONTROL INDUSTRIAL

m Y ELECTRONICA INDUSTRIAL
Para ¢ y ¢ pequefios: sen(¢)= ¢ , cos(p)x] . o2 X
Entonces: ((p) » P Se“(‘P)" 0.
(M+m)k + mLg=u (I)
X+Lp=-go (I
y=x+Lg av)
(r),ary = " -
LM$ =—-u—-g(M+m)p (Ir’)
Representacion matricial: 0 1 0 0] x | (1) |
X m
il 01} - _
i X _ D = M | o + A(/)I 174
dlwoogomo({) -1
o) o 0 (1457 ollo) |77
X
X
y=[l 0 L 0}
@
¢
Aplicando Transf. de Laplace a (I'*), (II"") y (IV"):  Ms?X(s)= mgd(s)+ U(s) (A)
' MLs?d(s) = (M + m)gd(s)- U(s) (B)
Y(s) = X(s)+ Lav(s) (©)
Luego
1{ 2 gj) 1 g
— |8 += =
X(s) _ M( L D(s) _ ML . |H(s)= Y(s) _ ML
I ) m ’ U
UGs) s sz+(l+m)§ ) Sz+(1+—j§ &) s?+|1+ L |E
M/L MJL M)L
Parte d) A B
Valores numéricos: g =10 ’yz M =463kg m=37kg M =400kg m=10,0 kg
Si cL=1,2m L=125m
H(s) = 2 donde - i =0ga .
s2(s? +b b=9 = 10
Se desea que ¢ =0,80 C_. 0,75
a=0,5 a=04
0, == ~
N o 2
& —> md=Z 1-C° = 0,375 md_—.z ]_Cz ~ 0,353
Wq = O, 1/1 —Qz ‘
Los polos dominantes del sistema en lazo cerrado deben ser: p=-a+joy y p=-g- jog
T —
: Solucién parcial 1 -2607 : 37y
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