Regulacion Automatica Il — Septiembre 05/06

Problema 1 (50 minutos)
Un sistema de elevacién automatico G¢(s) se gobierna mediante un actuador G,(s) cuya estructura
responde a la de un primer orden con una frecuencia de corte de 1,6 Hz y una ganancia estatica de 8.
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Se pide:

a) Error ante entrada en escalon (ey), tiempo de establecimiento (t;) y pico de sobreoscilacion
(M) suponiendo el sistema en lazo cerrado con realimentacion unitaria.

b) Se pretende mejorar la respuesta para conseguir un t; de 2 sy un M, del 15%. Comentar las
posibles acciones a tomar justificando la opcion o alternativa elegida.

¢) En el supuesto de que se haya propuesto incluir un compensador para lograr los objetivos
del apartado anterior, disefiar dicho regulador. (Ver nota).

d) Si se plantease obtener un error ante entrada escalon del 10%, cudl seria el método mas
conveniente para conseguirlo. ¢Por qué?

s+1
e) Suponiendo que el regulador fuese de la forma Gc(s):IO—3 y que los polos en
S+

cadena cerrada se sitllan en s = -3.5, s = -4.5 y s = -12, obtener el regulador discreto
equivalente.

Nota: En el caso de optar por redes de adelanto de fase, emplear el método de cancelacion del
segundo polo para su disefio.

Problema 2 (60 minutos)

Se ha modelado el control de nivel de un depdsito con computador mediante el lazo de control de la
figura, donde X(z) es el nivel de referencia de dicho depdsito, Y(z) el nivel en cada instante muestreado y
K representa la compensacion proporcional.
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Se pide:

1. Indiquese si el modelo de depdsito es razonable tanto en cadena abierta como en cadena cerrada.
Justifique la respuesta.

2. LDRy valores de K para los que el sistema es estable.

3. Sin realizar ningan calculo numérico, razone como variaria la muestra de establecimiento, el
pico de sobreoscilacion y la muestra de pico para una entrada escaldn unitario y valores de k: 5,
10y 100.

4. Calculese el pico de sobreoscilacion, la muestra de pico y la muestra de establecimiento para
k=5.

5. Se supone un error en el algoritmo de control tal que la realimentacion entra con signo positivo,
segun la figura;
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Dibujese el LDR del nuevo modelo y calcllese los valores de K para los que el sistema es estable.
¢ Qué comparacion harias respecto al modelo original?

DS oA ATOMATEA

UNIVERSIDAD POLITECNICA DE MADRID EL. A.I



