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ESOURLA T SRR ORI Y DSERG NAUTAAL Calificacion
Departamento Electronica, Automatica e ASIGNATURA: REGULACION AUTOMATICA
Informatica Industrial
CURSO 3° GRUPO Noviembre 2017

e NO SE PUEDE USAR CALCULADORA PROGRAMABLE, NI DISPOSITIVO ELECTRONICO QUE PERMITA
ALMACENAR O CONSULTAR EJERCICIOS
LOS MOVILES DEBERAN ESTAR GUARDADOS Y APAGADOS.
CUALQUIER INTENTO DE COPIA, SOPLO, ETC. IMPLICARA UN CERO Y LA IMPOSIBILIDAD DE
APROBAR EN ESTE CURSO LOS IMPLICADOS.

1. Cuestion (15 minutos - 2 puntos)
La siguiente ecuacion diferencial establece la relacion que existe entre una variable de entrada x(t) y
otra de salida y(t).

d*y(t)  2x*(t) _dy(® dx(t))

- )
dt? y(t) dt n( dt
a) Obtener la funcion de transferencia que modela el sistema en torno a un punto de trabajo dado
por:
Xo =Y =1

._3
Xo= Yo=¢€

b) Obtener la expresion analitica de la respuesta ante un escalon del sistema.

a) Linealizamos en torno al punto de trabajo:

A 4950A zng In % A on.
Vy=4—Ax —2—Ax —Inx, Ay — —Ax
Yo yoz 0 Yo

Aplicamos a continuacion la transformada de Laplace, teniendo en cuenta que puesto que todas
las variables han pasado a ser incrementales, todas las C.I de estas seran nulas:

s2Y(s) = 4X(s) — 2Y(s) — 3sY(s) — sX(s)
Y(s) o 4d-s _ s—4
X(s) s24+3s+2  (s+1D(s+2)

b)
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Los coeficientes se obtienen directamente por residuos, quedando la descomposicion en
fracciones simples:

_ L‘l[_2+ 5 N —3]
B S s+1 s+4+2

Por lo que su anti-transformada es inmediata:
y(t) =2—5et+3e%



2. Cuestion (15 minutos — 3 puntos)

Dibujar y caracterizar indicando justificadamente los valores mas significativos de la respuesta ante el
escalon unitario de las siguientes funciones de transferencia:

—_ w tel sponse
a) G(s) = (s+0.2) ——
Yo =1liIMG(s) = —1
s—0
Yo = limG(s) =1
S—00
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b) G(s) = 5s2+65+5 ’ ;
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c) G(s)=e 252+0.5s
Es la respuesta retardada 4 segundos a una rampa de: %
1 0.5
G, = =
) =2s705 57025 "

Y = lin& G (s) = 2 sera la pendiente de la asintota
S—

yo=1limG(s)=0
EN
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3. Problema (30 minutos -5 puntos)

La figura representa una plataforma de elevacion
accionada mediante un motor de corriente continua
controlado por inducido. El eje del motor estd
acoplado a una reductora de relacion n. A la salida
de la transmision esta acoplado un husillo de paso p.
El husillo mueve la plataforma elevadora de masa M
que desplaza un cuerpo de masa m. Se pide:

I. Conjunto de  ecuaciones  algebro-
diferenciales que describe la dinamica del
mecanismo industrial.

2. Diagrama a bloques.

3. Funciones de transferencia entre la tension
del motor u y la velocidad de
desplazamiento del cuerpo a trasladar, V.

Datos: Motor: R=2.7Q, k,=0.073 Nm/A, ks=0.073 Vs/rad, J1=1.12 10* kgm?, fi=2.2 10™* Nms/rad.
Transmision: J>=5 10 kgm?, £=2.2 10 Nms/rad, n=120. Husillo: p = 8 10~ m/rad.
Plataforma: f3=0.2 Ns/m, M =10 kg, m=20 kg.

Motor:
u(t) = Ri(t) + E(t); E(t) = kpwm(t); Tin(t) = kpi(t)
Transmision:
Tn(t) = J10p (8) + frwp (8) + T1(8)
TZ(t) = jzws(t) + was(t) + Tc(t)
T5(t) = nT1(8), ws(t) = wp(t)/n
Husillo+plataforma:

T.(t) = pf(t); v(t) = pws(t);
fO—WM+m)g=M+m)v(t) + frv(t)
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