EXAMEN DE SEPTIEMBRE DE SEVOSISTEMAS (05/06)

Problema 1
El esquema de la figura representa un servosistema X (t)
de posicién:

a) La vélvula 3/2 proporciona una presién variable
en funcién de la tension entregada a la electro-

vévula. Si la tensién es nula € cilindro volvera a LR
posicién inicia. En caso contrario, la presion I \\/I \VI \\/ ‘i :
entregada a cilindro puede ser modelada por un T

sistema de primer orden de ganancia 1.2 [N/m?V] y
una constante de tiempo de 0.5 segundos.

b) El cilindro de simple efecto est4 constituido por
un émbolo de 0.75 kg de masa, €l area de contacto J -
con € fluido es de 0.025 m?, la friccién viscosa esta i
modelada con un coeficiente de 1.5 N/m/s y la k +—0]

S1

constante del muelle esde 1 N/m. + T

¢) El transductor de posicion, S1, es lined,

generando OV con un desplazamiento de O metros y

de 10 V con 1 metro. Xref @)

Se pide:
1. Diagramade blogues del sistema.
2. Rango de k paraque el sistema sea estable.
3. Ajustar la ganancia del compensador, k, para que € error al escalon sea del 25%. ¢Qué sucede si se desea que €l
error a escalon seadel 10%7?.
4. Evolucion temporal, aproximada, de la salida s el compensador esigua a 10. El sistema tiene un polo, en cadena
cerrada, de -3.4.

(50 minutos)
Problema 2
Un servosistema de control de orientacion de un telescopio motorizado amateur es facilmente conectable a un ordenador de
forma que es posible realizar de forma automética el seguimiento de astros.
El esquema de control es el siguiente:

Referencia A
dada por el PC Angul_o
R(s) G(s) obtenido ~
Regulador Telescopio
motorizado
2.089
Endonde G, (s) = ——————— y R(s) es e regulador que hay que calcular.
s(s+(s +2)

Se desea que € coeficiente de error estatico de velocidad del sistema controlado

seade 10s 7" y que €l margen de fase sea como minimo de 50° y € margen de
ganancia de 10dB 0 mas.

1.- Dibujar el diagrama de Bode de la cadena abierta del sistema una vez gustada la ganancia de forma que cumpla las
especificaciones del régimen permanente.
2.- Justificar € tipo de red que hay que utilizar, obteniendo los val ores de ambas frecuencias de cruce y de los margenes de
estabilidad del sistema anterior.
3.- Obténgase la funcidn de transferenciade lared de regulacion.
4.- Dibujar aproximadamente como quedaria el diagrama de bode del conjunto Regul ador-Telescopio.

(50 minutos)
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EXAMEN DE SEPTIEMBRE DE SEVOSISTEMAS (05/06)

Problema 3

Se pretende automatizar un sistema de mezclado de liquidos. Para ello, se dispone de dos depositos donde Ilegaran los
liquidos a mezclar a través de sus correspondientes conductos. Previamente a la mezcla, los liquidos deberédn someterse aun
calentamiento mediante las resistencias R1 y R2 ubicadas en cada depdsito. Las vélvulas de entrada a los depositos E1 y E2,
son biestables, por lo que en reposo podran estar tanto abiertas como cerradas. Las deméas son monoestables, por 1o que su
estado normal de reposo sera cerrado mientras €l automatismo no las excite. El proceso comenzara por la orden de marcha,
momento en el cual las electrovalvulas de entrada de los depdsitos se abriran (E1 y E2). El llenado continuara hasta que se
detecte que los depdsitos estan llenos por medio de las sondas de nivel S1 y S3. Una vez llenos, se conectardn las
resistencias calefactoras hasta que los componentes alcancen la temperatura prefijada de mezcla. Una vez alcanzada, se
desconectaran las resistencias y se abriran las electrovalvulas E3 y E4 de cada depdsito para verter los fluidos en la
mezcladora. Cuando se haya completado €l vaciado de ambos depdsitos (sensores S2 y S4) comenzara la etapa de mezcla
que tendra una duracién de 30 s. Transcurrido dicho tiempo se abrird la electrovalvula E5 para expulsar la mezcla al
exterior. Tan pronto como la mezcladora se vacie (Sb) se estara en condiciones de comenzar un nuevo ciclo. Se hace constar
explicitamente que los depdsitos no tienen por qué tener la misma capacidad, ni los fluidos las mismas caracteristicas
térmicas, por lo que los instantes de final de Ilenado, final de calentamiento y final de vaciado no tienen por qué coincidir.

_[lJ: )

JL «

RESISTENCIA

51, 52, 53, 54 Y 55 SONDAS DE NIVEL

Se pide:
a) Grafcet de nivel 2 del automatismo.
b) Determinar e mapeado de variables con & autdmata S5-95U, especificando cuales son entradas, cuales salidas y
cuales marcas.
¢) Codificacion en AWL del automatismo.
(45 minutos)
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Resolucion
Problema 1
1.

ke - 12 | 0025 - ! - ]
0.5+ 0.7552+1 53+
Hrefs) 2=

10 -

2. El polinomio caracteristico es: D(s) =0.375s> +1.55% + 25 +1+ 0.3k . Aplicando |a tabla de Routh, el rango de k

estard entre -3.33 y 23.33.
3. Al ser realimentacion no unitaria, se aplicara dgebra de bloques para convertirlo en unitario. El error en el régimen
estacionario quedaria como:

1

e =—
7 1+0.3k
Si el error es del 25%, €l valor de la ganancia seria 10. Para un 10% k seria de 30, lo cua produciria inestabilidad en el
sistema.
4. El sistema equivalente reducido seria
Meq (S) = 0.238
s°+0.64s +3.17

Los valores mas significativos de la respuesta a escal 6n corresponderian a

x,=0 x,=0.075 ¢ =9.8s ‘, =1.8s ¢, =1s Mp =56.3%
En la grafica se muestralarespuesta del sistemay de su equivalente reducido.
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