EXAMEN DE JUNIO DE REGULACION AUTOMATICA I (07/08)

Problema 1 (5 puntos - 60 minutos)
Se ha disefiado un sensor que permite mediar una magnitud fisica r(t), obteniéndose una sefal eléctrica u(t). Las ecuaciones
correspondientes son:

i(t)+2u(t)=k-e(t)
u’ (t) = r(t)—e(t)

1. Linealizacion de la dindmica del sensor.

2. Obtener el diagrama en bloques del sistema para el punto de equilibro definido por rg=1/2.

3. Cuando la magnitud fisica pasa de r(t)=1/2 a r(t)=3/2 determinar el valor maxima de salida y el tiempo que se
tardaria para obtener una medida fiable. Considérese que k=5.

4. Estudiar el error de la respuesta del régimen permanente del sensor en el punto de reposo fijado para las tres
sefiales de test.

5. Sila magnitud fisica sigue un movimiento uniformemente acelerado en el tiempo ;se obtendria buenos resultados?.

Problema 2 (5 puntos - 60 minutos)

Uno de los campos del control automatico que mas atencion cientifica ha
logrado en los ultimos afios, es el que se plantea el control de sistemas roboticos
flexibles. La figura muestra uno de los desarrollos experimentales, en los que se
busca conseguir un posicionamiento preciso y rapido del extremo del robot, pero sin
que este sufra las oscilaciones propias de las articulaciones flexibles.

Para realizar un simple estudio, se dispone de un robot de un grado de
libertad, con un eslabon flexible de gran longitud y con una seccién muy pequeiia. La
siguiente funcion de transferencia representa la coordenada X del extremo del
eslabon frente al movimiento realizado en esa misma coordenada por la base del
mismo:

X(s) 3.01
X,(s) s°+0.0875s5+3.01

Se desea estudiar el efecto oscilatorio debido a la flexibilidad del eslabon,
con la idea de cancelarlo. Para ello:

G(s) =

1.- Dibujar el diagrama de bode del sistema obteniendo numéricamente los valores mas caracteristicos.
2.- {Con que periodo oscilara el extremo del robot si se incrementa bruscamente en una unidad la posicion de la base?

Se ha disefiado un filtro que modifica la accion de control sobre la posicion de la base, con la idea de que el
extremo no oscile. Dicho filtro tiene la siguiente FDT:

Xy(s)  s?+0.0875s+3.01
X e (8) 87 +3.465+3.01

3.- Dibujese aproximadamente el diagrama de bode del filtro. Justifique desde el punto de vista frecuencial el efecto que
sobre el sistema tiene este filtrado,
4.- caracterice la respuesta que ante un escaldn tiene el conjunto filtro-robot.

G.(s)=
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Resolucion
Problema 1
1.
NG (2)+ 200 (t) = kAe(t)
[Zu]o Au(l) = Ar(t) —Ae(t)
2.
M pl
Dr(s) Du

3. La magnitud fisica varia incrementalmente con un modelo de escalon unitario, la salida sera:

1 5
Au(s)=t 2
s s2 425452
Corresponde a la respuesta de un sistema subamortiguado, por tanto, el tiempo que tardara en dar una medida estable es:

t, = 7%_ =3.14s . La sobreoscilacion es del 28% y el incremento de salida en el régimen permanente es de 0.707, luego la

variaciéon maxima sera 0.9. Segun el modelo lineal, la salida maxima sera de 1.6.
4. Respecto al error, al no ser realimentacion unitaria quedara definida como:

. e, =0.0

e, =lim-— 1=k, AM (s) |sAr(s) =1 e, =02
5 g

ea = o0

5. Si la magnitud fisica sigue un movimiento uniformemente acelerado en el tiempo, su modelo es de tipo parabolico y como se
acaba de obtener no es capaz de seguir tal referencia. Por tanto, no se obtendrian buenos resultados
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