PRIMER PARCIAL DE SERVOSISTEMAS (02/03)

Primer gercicio

Blaberial

El funcionamiento de un micréfono dinamico se basa en € smestiguanis

desplazamiento espacia producido por una bobina dentro de un
campo magnético. Hay un diafragma que se desplaza con la fuerza
mecanica provocada por las ondas sonoras, este desplazamiento se
transmite a la ferrita de la bobina. La fuerza electromotriz generada Beakrina
en la bobina es proporciona a lainduccion de campo, B, a nimero
de espiras, n, a la longitud de espiras, |, y a desplazamiento

relativo de la bobina:

et)= 2B BL(ZEt))

Se considera  modelo simplificado unidimensional de fuerzas
adjuntado, donde My es la masa del diafragmay My, la masa de la
bobina. En e desplazamiento horizontal del diafragma hacia la
bobina, se conjetura un rozamiento Vviscoso, Bi; y un
amortiguamiento, k;. Y de la bobina a la estructura esta separada a

través de un amortiguador, k. Se pide:

1. Conjunto de ecuaciones algebro-diferenciaes que definan la

dindmicadel sistema.
2. Diagramade bloques.
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3. Funcion de transferencia entre la fuerza sonora y la tension

desdida

Segundo g ercicio

Se utiliza un dispositivo de rastreo digital o
escaneo de rayos X para inspeccionar tarjetas
de circuitos impresos y chips de tableta,
montados en una plataforma X-Y accionada
por un tornillo, como se muestra en lafiguraa
La posicion de la plataforma es gobernada por
un controlador basado en una computadora. La
figura b muestra el diagrama de blogues del
control proporciona (G¢(s)=K¢) de uno de los
ges de la plataforma. Gy(s) representa la
dindmica del motor y la plataforma, con la
razobn de la inercia d coeficiente de
amortiguamiento J/p=1/4.

=

Dibujese el LDR (lugar deraices) del sistema.

(50minutos)
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2. Calculese el valor de K¢, si se desea que la sobreoscilacion M, sea 0,4 (40%) cuando al sistema

le apliquemos un escal on unitario.

3. Sedesea que € error del sistema en régimen permanente e(t)s, sea <0.10 para una entrada en
rampar(t)=t, caclulese e vaor de K, correspondiente.

(50minutos)
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Tercer

gercicio

1

Datos.

Considerando el amplificador operacional
ideal, determinar la ecuacion diferencid y la
funcion de transferencia entre la tension de
sdida y la tenson de entrada,
A, (8)=u.(s)/u,(s).

Representar el diagrama de Bode y la curva
polar del circuito.

Si e amplificador operaciona es red, €
diagrama a blogue del esquema corresponde
con la figura adjunta. Determinar gréafica y
analiticamente el margen de fase.

Ganancia diferencial en cadena abierta de

operaciona: A, (s)=

_ 10°
(1+0.050%)(1+0.2010° [3)

Resolucion
Primer gercicio
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1. El circuito andl ogo mecani co-€l éctrico queda como:

X(t) oYY\
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Lamecéanicadetraslacion del sistema esta definido por:
£(0)= M. X0+ ()~ ) + [ x6) - 00
() )+ B X0 Y0 = M, 310 + ko)

El desplazamiento de la bobina provocara una variacion del flujo magnético sobre ésta y generarda una
fuerza electromotriz:

eft) = 2Bl y(t) = k" y(t)

R
R+R

(45 minutos)

2. Las ecuaciones diferenciales son lineales, aplicando transformada de L aplace:

)
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PRIMER PARCIAL DE SERVOSISTEMAS (02/03)

f(s)=(M,s* + Bis+k, u(s) - (Bis+k,)y(s)
(Bis+ky)x(s)= (M8 + Bis+k, +k,)y(s)

efs) = ks y(s)

Y(s) _ B,s+k,
x(s) M,s?+Bs+k +k,
ﬁ =k s
y(s)
FRRRICECEAN0
M,s® +B;s+k;

Las FDT resultantes son:

El diagrama de bloques resultante queda:

; N BlS+k1 kDS  »
+ M, s’ +Bs+k, "IM,S* +Bs+k, +k,
(Bis+k) |«

3. Se observa que la estructura corresponde con una realimentacion positiva y seguida de un
procesamiento en cascada:

+
py 4>G1(S) Gz(s) ks —
H(s)
ds) . GG, . _ k's(B,s+k,)
= k's=
F(s) 1-GG,H (M, s? +Bs+k, +k, M, s? +B;s+k +k,)-(B,s+k,)
els) _ k's(B,s+k,)

f(S) ) Nldlvlbs4 + Bl(Md + Mb)33 +[kl(Md + I\/Ib)-'-k2|v|d]s2 + BlkZS-'-kl'kZ
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PRIMER PARCIAL DE SERVOSISTEMAS (02/03)

Tercer gercicio
1. Laecuacion diferencial que determinaladindmicadel circuito es.

R2
0 0)=[1+ 22 )
)=+ R, 20y )20, -0,
Aplicando transformada de Laplace a ambos lados de la igualdad y asociando se conseguiré la

gananciade tension del circuito:
R2)\ sRC
s)=|11+— -
we= (1

2. El circuito corresponde con un filtro paso ato de primer orden. El trazado de Bode sera:

Diagrama de Bode
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3. El margen de fase depende s6lo de |a estructura de realimentacion negativa, A, (w)H (w):
Graficamente:
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PRIMER PARCIAL DE SERVOSISTEMAS (02/03)

Cadena abierta de Ado(w)*H(w)
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Freq: Inf
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Analiticamente:
a) Cdlculo delafrecuencia de cruce de ganancia, cuyo valor debe de estar arededor de los 200.000
rad/s, segun se observa ddl trazado de Bode:
A, H(w,) =1 = 10° =+ (005w, Ja+ (0200w, f) = w, =199840[rad /]
b) Aplicacion de la ecuacion de margen de fase para sistemas de fase minima:
y =180~ (arctg(0.0509, ) + arctg(0.2110° , )) = 87.71°
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