EXAMEN DE CONTROL AUTOMATICO
EXAMEN DE RECUPERACION
FEBRERO 15 DE 2011

PRIMER TEMA A: (17 puntos) PRIMER TEMA B: (18 puntos)

Para el sistema con realimentacion negativa
unitaria:

En la figura se muestra un sistema realimentado.

R(s) + Y(s)

_K(s+1) .
G(S)_—S(S—B) ;

H(s)=1
a) (5 puntos) Calcule el intervalo de K para

que el sistema en lazo cerrado sea )
a) (10 puntos) Determine el error de estado

estable. . ) r e e
b) (7 puntos) Dibuje el lugar geométrico de estacionario para un escalén unitario cuando
las raices. K;=04yK;=1.

b) (8 puntos) Seleccione un valor adecuado para
K, tal que el error de estado estacionario sea
igual a cero para una entrada de escalén
unitario

¢) (5 puntos) Para K = 10, determine el valor
del Sobre-nivel Porcentual.

SEGUNDO TEMA: (35 puntos)

Se muestra el sistema de control de un automovil
tomando en consideracién la operacién humana

del mismo. Un conductor normal tiene un tiempo
de reaccién de T = 0.2 segundos.

a) (20 puntos) Ajustar el valor de la ganancia
de tal manera que el margen de Fase sea
igual a 45 °

b) (15 puntos) ¢ Cudl sera el valor del Rango
de Estabilidad?
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TERCER TEMA: (30 puntos)

Un sistema para probar materiales se puede
considerar como un servomecanismo en el que
se desea que la forma de onda de carga siga a la
sefial de referencia.

Se desea obtener un Margen de Fase de 50 ° con
el requisito adicional de que el Tiempo de
Estabilizacion sea de 4 segundos.

Disefiar un compensador de Adelanto de Fase
para lograr las especificaciones dadas.
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Solucion:

Primer Tema A.
a) K=1 » MG= 95_dB ; MF=-64°
Sistema _inestable__ para_ K =1:
K. =l0og™(9.5/20) =3
Sistema _ condicionalmente _estable.
Rango _de_estabilidad : K, <K <o

b) EC.: s(s—3)+K(s+])=s’+(K-3)s+K=0

)l 1 K

st{K -3

s° K

K-3=0 —>K,=3; s+K=0 — s, =m,=v3=+jL.73

Puntos _ salida _entrada _eje _real :

_o(c-3) N aK __(20'—3)(0'+1)—(0'2—30'):

s=0c —»> K=

o+l do|, (o+1)?
0’+20,-3=0 — O'e—l
-3
_K(s+1) | . _ K(s+1)
2 G(s)_s(sfs) P HE=1 T(s)_s(sf3)+K(s+1)
EC.: s(s—3)+K(s+1)=s’+(K-3)s+K=0 ; K=10

5
s2+7s+10=0 ; 51,2={2 ; 2w, =7 ; =10

¢ = A S 1.1 — Sistema_ sobreamortiguado

0

Bode Diagram
Gm =9.54 dB (at 1.73 radfsec) , Pm = -64 deg (at 0.351 rad/sec)
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Real Axis

Primer Tema B

a) E(S)=R()-Y(S) ; e, =limsE(s)
K,=1 ; K,=04
K,K,(s+0.1)

S(s+2)(s+0.1)+ K,(s+3)

E(S):{l K,K,(s+0.2) }1
S(s+2)(s+0.1)+K,(s+3) |s

_K,(B-01K) _, 01,

= 3K, = 3

b) ess=1—%r<1=o - K,=30

Y(s)= R(s) ; R(s):%

1 ,=0.96




Segundo Tema

a) Para: K=1; G(jo)=———— K S0z
jo(l+ j0.1w)

Retardo: ZGu(jw)=-T (rad)=-57.30T °=-11.460°

o | £Gi(jw)

0.0y -0.114

01| -1.146

10| -11.46

10 114.6

MG=15.7_db ; MF=729°

- MF=45° ; |G(jo)|,_,=9_dB — K=log*(9/20)=28
b) K, =MG — K, =log?(15.7/20)=6

Sistema _ condicionalmente _ estable

Rango_de_estabilidad : 0<K <K,

Phase (deg)

Magnitude (dB)

Bode Diagram

Gm = 15.7 dB (at 5.38 rad/sec), Pm =729 deg (at 0.995 rad/sec)
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Tercer Tema:

Se desea un MF =50° y un Tiempo de
Estabilizacion de 4 seg.
Usar Red de Adelanto.

Ts=4 ;

; MF=50° - ¢=00IMF=05
Gp(s)

_ 4
T s(s+1)(5+2)

Ts:i=4_seg - (o,=1,;

go,

Polos _dominantes:

R=(w,=1 ; |=m1-¢* =173
Compensador _de _adelanto:

z=R=1 — el_cero_cancela_el _polo_p=1
1 (s+2) 4 B 4
Ta(s+p) ss+)(s+2)  a(s+p)s+2)s
Ubicar _ p_aplicando_el _criterio_del _angulo:

Gy.(8) = G, (5)G, (5)

P

0,=-0,-0,+180 ; 00=180—tan’1(lJ=120° ; 6{2=tan’1[l]=60°
R R

0, =0°

p
No_es_necesario _el _polo, _se_convierte_en_controlador _ PD
G (s)=Kp +3K, =K, (s+K, /Kp) 5 =K, /K, =1
Aplicando _el _criterio _de _magnitud :

6.(5)G, (5) =Ko (5+D) _ 4Ko sl
TP s(s+1)(s+2)  s(s+2) Ty
4

7=K,/K,=1 — K,=1 entonces: G_(s
P D P cc() S(S+2

)
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puede intentarse un compensador de adelanto en
el que el cero se lo ubique algo a la derecha de
“R”; por ejemplo: z = 08, para que al aplicar el
criterio del &ngulo, el angulo del polo del
compensador no sea Cero.

Si el cero se lo ubica a la izquierda de “R”, el
valor del angulo del polo del compensador seria
negativo.




