FINAL DE JULIO DE SERVOSISTEMAS (00/01)

SEGUNDO PARCIAL
Primer ejercicio (CONTROL
DISCRETO LTI
La figura adjunta muestra un esquema
funcional de un sistema de control de ., - ik ok
marcha para un automovil. El actuador ..., ) o e el " S
controla la posicién del regulador, el - [ ' T
= = dfiz] L j'.l 4 L &g | L - I = Ll rol|
carburador y la carga total en el motor Y i 741 & $+0.2
se modelan como sistemas de primer ' S S ] : )
orden. Suponiendo que el par
perturbador es cero, determinar: _
1. El periodo de muestro y su /L | Lus
fundamento. :
2. Determinar la FDT discreta
equivalente del bloqueador planta considerando que el periodo de muestreo es de 0.5s (para el resto de los
apartados considerar que éste es el periodo de muestreo). Definicion de funciones en MATLAB del proceso de
discretizacion de la planta.
3. Si el compensador en serie es de tipo proporcional, determinar el rango del pardmetro para que el conjunto sea
estable.
4. Si la ganancia del regulador es 5 calcular los intervalos de tiempos caracteristicos ante una entrada en escalon.
Calcular el error y dibujar la sefial de salida del sistema, indicando los valores anteriores
5. Escribir el cuerpo de la funcidn en seudocédideniendo una funcién de lectura del convertidor analdgico/digital
y otra de escritura del convertidor digital/analdgico.

Fermataci da

Segundo ejercicio (AUTOMATIZACION)

Cuestiones:

1.- Indicar las caracteristicas mas destacables de los sistemas de potencia basados en tecnologia neumatica: ventajas
inconvenientes.
2.- Defina que es un sistema combinacional y un sistema secuencial. Para cada uno ponga un ejemplo sencillo.
3.- Indique los distintos sistemas de representacion de automatismos e indique para cada caso la representacion para |
siguiente ecuacion légica:

Y=Y (E1+E2)
4.- Indique en que consiste (que pasos realiza) el ciclo basico de un autdémata programable.

Problema:

Se desea construir un pulsador con memoria para accionar dos dispositivos. Dicho pulsador tendra dos salidas A y B que
responderan a sus dos posibles estados: encendido A o encendido B. Al comienzo A estd encendida. Al pulsar el botén,
pasara a encenderse B apagandose A. Si es pulsado de nuevo pasara a encenderse A, apagandose B y asi sucesivamente
importante tener en cuenta que los cambios se produciran al pulsarse el pulsador, no cuando esta pulsado.

1.- Realizar el GRAFCET de primer nivel del sistema.

2.- Dibujar el diagrama de estados del sistema.

3.- Aplicar el método de Huffman para deducir el nimero de estados minimo.

4.- Deducir las ecuaciones ldgicas, tanto de estado como de salida.

5.- Realizar mediante un diagrama de contactos el circuito eléctrico que realiza la funcién equivalente.

6.- Escribir el cédigo en AWL sobre S-5 que realice la funcion equivalente.
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Resolucion
Primer ejercicio (CONTROL DISCRETO LTI)

1. Dos polos de primer orden core 1s yt, = 5s. El polo dominante es por tantol” = % =0.5s.
2. BG,(z)= Zresiduos 64 1,T - = 08(z +0.6)
s(s+1)s +0.2)1-¢7z*  (z-0.9)(z-0.6)
3. D(z)=22-(1.5-0.024k)z +0.54+0.014k 0 -1.04<k<31.94
4. D(z)=2*-1.38z+0.610 z=0.69+ j0.37
6 =0.487rad,|p| = 0.78,y = 2.27
K, =5K,=5M, =17.72%, K, =13
ko=lim 5x0.8(z +08)0.08 _ 40 11 _ 17 504
i (z-06)(z-0.9) .
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1. #define CANAL_O
2.
3. long LeerCAD (unsigned canal );
4. long EscribirCDA ( long valor );
5.
6. long AlgoritmoControlDigital ( unsigned mk )
7. {
8. long bk, ek, uk;
9. bk = leerCAD ( CANAL_0);
10. ek = mk - bk;
11. /[Algoritmo de regulador proporcional
12. uk = 5*ek;
13. EscribirCDA (uk);
14.
15. }
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Segundo ejercicio (AUTOMATIZACION)

Cuestiones:

1.- Indicar las caracteristicas mas destacables de los sistemas de potencia basados en tecnologia neumatica: ventajas
e inconvenientes.

Ventajas:

* Facilidad de transporte (del aire)

* No es necesario el circuito de retorno

¢ Almacenable

« Antideflagrante

e Limpio y no contamina

¢ No es muy sensible a la temperatura
Inconvenientes:

« El aire hay que prepararlo y tratarlo antes de usarse

» Lafuerza desarrollable es limitada

« Al ser el aire comprimible, la calidad del movimiento no es muy controlable.

2.- Defina que es un sistema combinacional y un sistema secuencial. Para cada uno ponga un ejemplo sencillo.

« Combinacionales: Sistemas en los que las variables de salida (Y) dependen en cada instante del valor de las

variables de entrada (X). Ejemplo: Y5(X,)- X3

e Secuenciales: Sistemas cuyas salidas vienen afectadas por los valores de las entradas en ese instante y en instant

anteriores. Se caracterizan por la aparicion del concepto de estado del sistema. Ef€mpI6+X,)-Xs

3.- Indique los distintos sistemas de representacion de automatismos e indique para cada caso la representacion para
la siguiente ecuacion légica:

Y=Y (E1+E2)

Esquema de Contactos KOP FUP AWL
& ] ] O B UEL
N Ry E2—— I ON E2
& /Y
| | Y —— uy

4.- Indique en que consiste (que pasos realiza) el ciclo basico de un autémata programable.

Inicializacion de marcas y salidas.

W

Lectura de todas las entradas. Escritura en la memoria tampon (PAE)
Watch-Dog v
Ejecucion de Instrucciones de programa. Los resultados se almacenan en la (PAR)
Actualizacion simultdnea de las salidas mediante el volcado de la PAA
|
Problema:

Se desea construir un pulsador con memoria para accionar otros dispositivos. Dicho pulsador tendra dos salidas A y
B que responderan a sus dos posibles estados: encendido A o encendido B. Al comienzo A esta encendida. Al pulsar el
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boton, pasara a encenderse B apagandose A. Si es pulsado de nuevo pasara a encenderse A, apagandose B y asi
sucesivamente. Es importante tener en cuenta que los cambios se produciran al pulsarse el pulsador, no cuando esta

pulsado.
1.- Realizar el GRAFCET de primer nivel del sistema.

0 —1 Activar A |

T4 Botén

1 —| Activar B |

f Boton

2.- Dibujar el diagrama de estados del sistema.
Utilizamos la siguiente notacion: S/AB. Se indican las soluciones segun las dos formas vistas de representacion del

diagrama de estados.

0 1

10
01

3.- Aplicar el método de Huffman para deducir el nimero de estados minimo.
Realizando la tabla de fase minima, observamos que no se puede reducir ninguno de los estados, y que por tanto
tendremos cuatro lo que significa que necesitaremos al menos dos marcas para codificarlos: Q1 y Q2.

g ,% i /i % S/IQ1Q2 (00 01 [11 (10

1 2 (d |o |1 | —* - o2 (9 0
1 1 (@ I3 (3

2 (9 |3 0 1

3 o (9 |1 0

4.- Deducir las ecuaciones légicas, tanto de estado como de salida.

S/Q1Q2 |00 |01 11 |10
0 00 €41 [ 1D | 00
1 a1 [o1>ta0 | 100
Agrupamos mediante el mapa de Karnaugh. Q1 es la linea continua y Q2 la discontinua, y obtenemos:
Q1=Q2:5+QL-S B=Q2  _ _
Q2=Q2-S+Q1:S A=Q1-Q2+Q1-Q2=Q2
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5.- Realizar mediante un diagrama de contactos el circuito eléctrico que realiza la funcion equivalente.

Q2 ) ) Q1 Qz) ) Q1 QZ) Q

S

o1

)

)

6.- Escribir el codigo en AWL sobre S-5 que realice la funcion equivalente.
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M1.2
E1.0

M1.1
E1.0

M1.1
M1.2
E1.0

M1.1
E1.0

M1.2
M1.2
All
M1.2
A1.0

En donde M1.1=Q1, M1.2=Q2, E1.0= S, A1.1=B y A1.0=A.
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