EXAMEN DE FEBRERO DE SEVOSISTEMAS (05/06)

Problema 1
El sistema de la figura representa el -

control de velocidad de un ascensor, —
X(l) La sefial de error ataca a un  FRsierencia
compensador proporcional de ganancia k el B
que actlia sobre la etapa de potencia de == n
ganancia unitaria. La  propulsion m
mecénica se redliza a través de un motor .
de corriente continua controlado por £
inducido y conectado a la etapa de Bl

potencia. El eje del motor se acopla a un 111
tren de engrangjes y la sdlida de éste se :
une a una polea de radio r y de masa
despreciable. De la polea cuelga el i L
ascensor y €l contrapaso, ambos de igual | ﬂ ,ﬁ-"‘?

Reguladar [ [E.Patencia

masa, M, cuando €l ascensor estd en
vacio. El bucle de control se cierra con -
una dinamo tacométrica unida a la polea.
Se pide, para el ascensor en vacio:

il £
1. Demostrar que la FDT entre el par | :_:' J .
del motor y su velocidad angular h o
@) 1 T
AON B’ W
" J, B+~ ]

2
n

x(s)

2. Funcion de transferencia del sistema para cualquier valor de i, ( )
u. \s
ref

3. Sisedeseaun error a escalén del 15%, calcular k£ y representar la evolucién temporal de lavelocidad del ascensor ante
una entrada en escalén unitario. ¢A qué velocidad nominal sube?;Cuanto tiempo tarda en alcanzar el régimen
permanente?.

4. Si el peso maximo de carga es de 300 kg, ¢cOmo afecta ala dinamicadel ascensor?

atos

Motor: R = 1Q (Resistencia del inducido del motor), K, = 0.19 Nm/A (Constante de par del motor), J,, = 0.03 kgm?

(Momento de inercia del rotor). Tren de engranajes. n = 100 (Relacion de reduccion). Polea: r = 1 m. Ascensor: B, = 7

Ns/rad (Rozamiento viscoso equivalente entre ascensor y pared). Dinamo tacométrica: Kpr = 1 Vs/rad

(45 minutos)
Problema 2
El sistema de la figura representa un servomecanismo de posicién cuyo objetivo
es gque el angulo del ge (), sigalo meor posible ala referencia Or. Para ello, €
angulo 0r se convierte mediante un potencidmetro circular en unatensién Vr que
se compara con la tension V obtenida a partir del angulo 6 del eje mediante otro
potencidmetro de idénticas caracteristicas. La constante del potencidémetro es de

10 V/ . La diferencia Vd entre ambas tensiones se amplifica con ganancia K
25 /rad

para proporcionar la tension ¥m que alimenta el motor de corriente continua. El
diagrama de bloques una vez simplificado y reducido puede expresarse como:
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Motor CC + Carga

Potenciometro Amplificador
6, > E d Vs K > 6 6 >
27 s(s +1)
Potenciémetro
0
27

=0

1.- Obtener el diagrama de Bode y €l diagrama polar del sistema
en cadena abierta para K=1.

2.- Cuantificar |a estabilidad del sistema en cadena cerrada. L ANN—
3.- Dimensionar la red siguiente, situada justo antes del R1 v
amplificador,, asi como el valor de ganancia del amplificador K, Vin out

para que el servosistema presente un error de velocidad de 2°y un R2

margen de fase de 45°.

(45 minutos)

Problema 3

En la siguiente figura se muestra el esquema de un proceso de electrélisis para € tratamiento de superficies, con € fin de
hacerlas resistentes a la oxidacion. El sistema consta de tres bafios, uno para el desengrasado, otro €l aclarado y un tercero
para el bafio electralitico.

La gria introduce la jaula portadora
de las piezas a tratar en cada uno de
los bafios, comenzando por €

desengrasado, a continuacion e e .

[ ]

aclarado y por Ultimo les dara e | A TN (UEA W AT, LI
bafio electrolitico. En este Ultimo, la | 5 COHTAITD
- . L
gria debe permanecer un tiempo de D AR
20 s para conseguir una uniformidad Lo DEPOSTG DEPOETS
en la superficie de las piezas _“"-" —— ACLARAD ELRCTRLTH
tratadas. T _ T £
1 i i { i £ RECTIFICADOR

El ciclo seiniciaa pulsar el contacto
de marcha La primera accion a | g { f
redlizar es la subida de la gria ] =i Sp— %
Cuando toca €l final de carrera F3, !
la gria comenzard a avanzar, hasta
llegar a final de carrera F4. En dicho punto la gria desciende. Una vez que toca € final de carrera F2, la gria vuelve a
ascender hasta tocar de nuevo € fina de carrera F3, momento en el cual la gria vuelve a avanzar hasta alcanzar la posicién
de F5. Después se repiten los movimientos de la griia de |a etapa anterior. Avanza después hasta F6, vuelve abgjar y cuando
toca F2 se conecta € proceso de electrélisis. Después del tiempo prefijado, se desconecta la electrélisis y la grida asciende
hasta que toca F3. Después la gria retrocede hasta F7 para terminar bajando hasta que activa F2, quedando el sistema listo
parala siguiente operacion.

Se pide:
1. Grafcetdenivel 1y nivel 2 del sistema.
2. Mapeado de entradas, salidasy marcas para el S5-95U.
3. Codificacion en AWL del automatismo.

(45 minutos)
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Resolucién

Primer ejercicio

1 El conjunto de fuerzas que definen el movimiento de traslacion del ascensor son:
Fl(t) = Ma)'é(t)+ Bx+M,g (Ascensor)
F, (t): ML,)'c'(t)+ M. g (Contmpeso)

Estas dos fuerzas actlian sobre la polea, generando un par opositor al movimiento de rotacion. El par del motor debera
compensar €l movimiento de inerciadel rotor y de la carga vista a otro extremo del tren de engrangjes:

1,0)= 7,0, B’

2. LaFDT entrelavelocidad angular del motor y su tension es:
w,(s) 019007

u,(s)  0.03s+0.0368

Cerrando €l 1azo de realimentacion queda:
i(s) _ 0.190102k
u,, (s)  0.03s+0.190102k +0.0368
3. Al ser un sistema de realimentacion unitaria, se calculara la ganancia k a partir de la constante estética del error a

escal on:
e =i=0.15 k 0110
"ol+k,
LaFDT delaplanta ser&
x(s) _ 085

U,z (S) 01225 +1

El ascensor tendré una velocidad nominal de 0.85nVsy alcanzara el régimen permanente en 366ms.
4, El efecto del peso de los usuarios en el ascensor serd una variacion del momento de inerciaen lacarga a motor:

w, (s) _ 1

T.\s - M r? 2
( ) H L + Baizf
n n
LaFDT total queda con un peso de 300kg de carga como:
i(s) _ 085
u, (s) 0244s+1
Tardara el doble de tiempo en alcanzar lavelocidad del régimen permanente, 733ms.
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