EXAMEN DE SEPTIEMBRE DE SEVOSISTEMAS (04/05)

Problema 1 —_—— e
Sobre la estructura mecanica de un puente se
ha realizado experimentalmente un ensayo de
respuesta en frecuencia, cuyos resultados i
aparecen en la figura adjunta, G,(w. Para ¢
mejorar la dinamica del puente seredlizar un 1
control de realimentacion unitaria con
ganancia variable. Determinar:
1. Funcion de transferencia del sistema,
Gy(S). 3
2. Para k= 1, determinar e error del
régimen permanente del sistema ante
una entrada en escadn, rampa Yy
parébola unitaria. I
3. Con é valor de ganancia del apartado |
anterior determinar graficamente 'y
analiticamente el margen de fase y de
ganancia.

4. Determinar € valor de ganancia a
emplear, k, para que e margen de fase
sea de 45°. ¢Cuéanto vale la frecuencia de cruce de ganancia?
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Problema 2
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Sensor

Procesador de control

Muchos fendmenos fisicos se caracterizan por una evolucion lentamente variable de sus pardmetros. Para seguir la
evolucién de las transiciones a lo largo del tiempo se utilizan los trazadores gréficos o poligrafos (puesto que normal mente
se sigue mas de un pardmetro). El propdésito del trazador es dibujar con precision la sefiad de entrada en un €je, mientras que
una cinta de movimiento continuo va haciendo pasar € papel, de forma que con sencillez se crea una grafica de magnitud
frente al tiempo. La fotografia corresponde al trazador de 7090A de HP.

Para que € sistema funcione de forma satisfactoria, es necesario que la respuesta ante un escalén de entrada no
supere un 5% de sobreoscilacién, y un tiempo de establecimiento inferior a 0.3 seg, sSiendo el error en régimen
permanente nulo.

Para hacer el sistema robusto ante desgastes y errores, se reaimenta la posicion del ge por medio de un
codificador optico (encoder) que es convertido a una sefial analdgica en la misma escala que € margen de la sefiad de
entrada. El esquema del sistema de control seria entonces el representado en la figura superior, en donde,

1000
G,(s)=
s(s +10)(s +1000)

Se pide:
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1.- Considerando un procesador de control totalmente analdgico, calcular la red mas sencilla que permita cumplir con las
especificaciones (red adelanto, red de retraso o bien red de adelanto-retraso). (5 puntos)
2.- Considerando que €l procesador es digital, ¢Cudl es la frecuencia minima a la que & procesador de control debe
funcionar siguiendo un criterio préactico de implementacion?. Justificar numéricamente la respuesta..(2 puntos)
3.- Dibujar € diagrama de blogues del sistemareal, en el que aparezcan los distintos convertidores AD y DA. ¢Sete ocurren
posibles mejoras que aprovechen €l carécter digital del sensor de posicién? (1 punto)
4.- Escribir en pseudocodigo € programa que debe ejecutarse en el microprocesador para implementar el regulador
calculado. (2 puntos)

(45 minutos)
Problema 3
En el esquema proporcionado a continuacion, se propone un modelo sobre el proceso de fabricacion cajas para PC
(ordenadores personales). Todo el sistema de transporte es gestionado por € mismo motor M. Se supone que € carril de
transporte se encuentra parado hasta que todas las operaciones involucradas en la cadena terminan. Cada actuacion sobre el
carril es sincronizada a través de una sefial T proporcionada por un encoder solidario al gje del motor M (T se activa para

determinar €l final de avance del carril).
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Se realizan cinco operaciones simulténeas en el proceso:

A.- Corte. Corte de piezas correspondientes alas tapasy a cuerpo interior. Activacion corte: A1, finalizacion: O1.

B.- Plegado tapas. Mediante €l plegado se consigue € cuerpo exterior y € acabado de bordes biselados. Activacion

plegado: B1, finalizacion: O2.

C.- Engatillado cuerpo interior. Montaje de la estructura interior para albergar las bahias de periféricos y la base de la

placa madre. Activacion engatillado: C1, la operacion tendré una duracion como méaximo de 30 s.

D.- Ensamblaje. Montaje de |las terminaciones plasticas y las tapas. Activacion montgje: D1, finalizacion: O3.

E.- Inspeccién. Por Ultimo, la caja debe someterse a unainspeccion visual paracomprobar el acabado y el correcto montaje.
Activacion proceso de inspeccion: E1. La operacion de inspeccidn durard como maximo 1 minuto.

Los sensores S1, S2, S3, S4y S5 determinardn S existen o no elementos en la tarea correspondiente.

Se pide:
1. Grafcet denivel 2 del proceso.
2. Mapeado de E/Sy marcas sobre el automata S5-95U de Siemens.
3. Codigo AWL del automatismo.
(45 minutos)
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Resolucién
Problema 1
1. Laobservacion del Bode indica que el sistema estd constituido por un polo en el origen, dos polos de primer orden y un

cero de primer orden:
A+ jwo—— 0

2 -3 +
G, (w)=10 N 2010° 0 0 G,(5)= 0.5010° (s + 200)
i E]_ i 1 %_ ; 1 H s(s+0.1)(s+l)
Jwit jw S+ jw 5
O 2007 M 200° O
2. El sstemaesdetipo 1, por tanto, €l error al escalon seranuloy parala parébola esinfinito. Paralarampaes:
1 1
ep =—=———~=1

k, lims&G,(s)
3. Seglin el Bode, las frecuencias de cruce de gananciay de frecuencia coinciden en 0.3 [rad/s], luego € margen de fase es
de nulo, 0°, y el margen de ganancia es préacticamente 0 dB. Analiticamente sera

kG, w,)=1 ©, =0.301rad/s] O y=167°

4

aglk @, (w,))=180° @, =0317[rad/s] O k, =0.87dB

4. Si se desea 45° de margen de fase y a variar sdlo la ganancia estética, habra que observar a qué frecuencia el desfase
introducido por la cadena abierta es de -135°. Segln la gréfica de argumento sucede aproximadamente a 0.08[rad/s]. Para
que esta frecuencia sea de cruce de ganancia, se tendra que compensarla, de forma que si la ganancia a esta frecuencia es de
aproximadamente 20dB, esto es, una amplificacion de 10; el valor de k debera de ser de 0.1.
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