EXAMEN DE JUNIO DE REGULACION AUTOMATICA | (05/06)

Cuestion 1
Dibujar la respuesta aproximada ante entrada escal 6n unitario de los siguientes sistemas. Obtener numéricamente los valores
caracteristicos mas relevantes.

Gals) = 52 sz
)= o
=2

(20 minutos)

Problema 1

Para el disefio del sistema de control del vehiculo
de la figura se requiere de un modelo entre la
sefidl de mando de aceleracién y la velocidad
alcanzada. Al variar el pedal de aceleracion,
an(t), se produce unavariacion en el par de salida
que entrega el motor, 7,(t). Las transmisiones
mecanicas entre el motor y la rueda se modelan a
través de un momento de inercia equivalente, J,,,
y un rozamiento equivalente, B, El par
entregado a la rueda, 7.1 se traduce en una

fuerza de avance, f(#), la cud tiene que et
compensar lafuerza de rozamiento del aire, f,(t) y e
el desplazamiento parcial de la masa del M = am(t
vehiculo. Se pide:
1. Conjunto de ecuaciones algebro- S (e
diferenciales que modele el comportamiento \ = Motor
del sistema. \Y4
2. Linedlizacién del modelo sobre un punto de v Pedal
reposo. el
3. Diagramade bloque del sistema. T
4. Funcion de transferencia entre la velocidad del vehiculo y la sefial de mando, AAV(E)) .
a,\s

5. Paraunavelocidad conocidadel régimen permanente, v, determinar el nivel de aceleracién de mando, aqo.

Datos

1,0)=kw,50) 1.0=rT0) £,0)=k50)
Siendo k; y &, constantesy R €l radio de larueda. M eslamasatotal del cochey éste se apoya en cuatro ruedas.

(45 minutos)
Cuestion 2
Relacionar cada diagrama de bode de la tabla adjunta con su respectiva respuesta a escaldn unitario, y obtener
aproximadamente su funcion de transferencia. Dibujar € diagrama polar correspondiente a cada sistema. ¢Qué ocurrira con
laestabilidad de cada uno de los sistemas si se realimentan negativamente?.

(20 minutos)
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Resolucién
Problema
El conjunto de ecuaciones algebro-diferenciales que describe la relacién entre el movimiento del pedal y la velocidad del

vehiculo es;
7,0)=kw,50) 7,0)=J, 5,08, 5,0 7.0)=RI()

0= 1,0+ 50)= K520+ 50 0= R@,0)
El diagrama a bloques del modelo, linealizado alrededor del punto de reposo, queda como:

1
/._.. K* —i - > R L ]
Ben.s+leqg
Fedal Yelocidad

R | il f4F o0 —————

Av(s) _ R%,
A M .
a,(s) Q,eq +R24E¥+(Beq cR2 )

* l - |:| *
k =k, =a?*q k,=|k,2v
1 5‘1 3 m % 2 [ 2 ]0
Laposicion de reposo del pedal estard para una velocidad estacionaria v definida por:
B, % + R, 3?2 g
a,, = O O
ﬁ kl U

]
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