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Introduccion al control industrial

Parcial 1 - (30 puntos) - 2013

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

Ejercicio 2 (11 puntos)
1. MVE

Primera cardinal segiin x: M. = f-Kx-Bx

Vinculo entre coordenadas: x = r.0

Segunda cardinal alapolea: J.O =T, — fr: T =K .

Malla eléctrica del motor de CC: v=Ri+e; e=X, 0
Operando: '

.. v—K 6 ey |
JO=K, | ——onZ | fr o f=Zay, Zwg J
( R J / 7 Rr ¢ Rr r

SUNKE K R T @ J K )
Mi=—my Zn* J X o B; MeZlg=2ny | gy Kn |;_
Rr GRF A pap Lo TR rz)x Rr +R.r2 Lea

Matricialmente:
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K, 2
A.r A S G.o,

Transft enciaE—(S)= 2 2
i LRLISICE % Ms+Bs+K s'+24{0,5+0,

G es la ganancia en continua, luego: |G =0,05

A la frecuencia 3,18 Hz = 20 rad/s, el desfasaje es
siempre en ®, . Por lo tanto, |, =20

. o
-90°, que en un sistema de 2 orden se da

Go)

2sal] 2

, de donde se

El médulo en o =@, dice que vale G, luego: |H( jw)|=G=

tiene que

Finalmente, la transferencia queda £(s) =

20
s* +20s+400

Como ¢ < X/E , hay fenémeno de resonancia

»

Ejercicio 3 (8 puntos)

La forma de la respuesta escalon se puede asociar a la de un sistema de 2° orden sin ceros
subamortiguado, cuya  funcién de transferencia se puede expresar  como:
G.w}

sP4+2¢w,s+w}

cong <1

- El tamafio de la entrada es 2 y el valor de régimen de la salida es 5, por lo que la ganancia en

régimenes G = % =25 '

El pico maximo de la salida es 7, por lo que el sobretiro es: ST = (7 _5% =0,4=40%. Como
n?(ST)

—, se obtiene el valor de ¢ =0,28

¢ = W(T)ex

Finalmente, se puede observar que:

1) La distancia entre picos es de aproximadamente 6,5 segundos. Por la expresion de |a repuesta
L e V1-¢?
W e ¢ "sen[a),, I=&ies Arctg[ 44‘ J . s¢ tiene que

2r=0,1-£2.65; de donde se despeja @, =1

temporal de este sistema G| 1-

2) Otra forma. Se sabe que el ticmpd del pico méximoucr)curre ent, = A B o ¢

o, fiz¢T 7 BEifcase

observa que t =3,2, y se llega a un resultado 51m11ar

- 3) Una més: De la gréfica, el tlempo de asentamiento al 5% es algo menor g 11 segund (
0s (entre

3
0 5% ~
10,7y 10,8) y como el £; —w con 0 <¢ <0, 6 , operando se llega a un resultadg similar

n
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Ejercicio 4 (9 puntos)

1. Ecuaciones dindmicas del sistema.

,donde R, = R,(1-a.T;)

+ P, donde Pes la potencia

Una ecuacion es dada: ¥ = 0,057, —
t
La otra se tiene del balance térmico al tanque: C, .Tf = c.q.(Ti —T,)
2

eléetrica entregada por la resistencia R, y vale: P = =
4

. i) Linealizar el sistema entorno del punto de equilibrio P*%:
Las relaciones en el punto de equilibrio son:
1 20
) 0=005/%- de donde V% = ——=2[/]
) Y34 R(1-aT) 7 34100.(1-3.107.310)  ~

ea \2
@ O=cglT-Tp )+%ﬁ— de donde V%9 = ,/0,01.2000.0,01.(310 ~290) =2 V]

P

T=290K Tf1=310K

o

&

La linealizacidn resulta:
Ry«

v=0,05v. . — £, =0,05v,, —0,0031,
Y B+R(-aTe)

. cq 2V

foo=d(e—r v=0,04l, -1,)+08v

! Cc(' f) Cc.R, ( f)

ii) El modelo matricial en variables de estado queda:
v 0 —0,003]|v [o,os 0 } {v,e,]
= ||+ .

t; 08 -0,04 ¢ 0 0,04]] ¢

bt of o o7

s e e R R S S e
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