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1. Enumere los lenguajes de programacion recovidos en la norma IEC 61131.
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. Indicar cual de los siguientes sistemas tiene una mejor estabilidad relativa. Explicar el razonamiento (Nota: sin
un adecuado razonamiento lo respuesta no tendrd validez)
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3. Suponiendo K = 2y 8 = 1, calcular la sensibilidad de los tres sistemas ante pequefias variaciones en el pardmetro

K. Asumiendo R constante e igual en los tres sistemas, calcular la variacién porcentual en Y para una variacién
del 1% en K.
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Apcllidos, Nombre: DNI: I

4. Un motor produce un par T'(¢) sobre el eje de giro de un brazo robot de longitud [, cuya masa m se suponc toda
ella concentrada en el extremo, haciendolo girar un d4ngulo 0(¢) segin la siguiente ecuacién dindmica de balance
de momentos:

ml20(t) = T(t) — mgl sen(8) — BO(t) — mi cos(8) Fy(t)

donde B es el coeficiente de friccién viscosa y Fy(t) es una fucrza inercial que debe considerarse cuando el brazo
colocado sobre una plataforma mévil. Asumiendo que el robot opera en torno al punto de equilibrio definido por
8o = 7, Fi, = 0, supéngase que el par del motor se ajusta segiin la siguiente ley de control: T(t) = K- (fref—0(t)).
Se pide:

= Deducir el tipo de dindmica en funcién de &

» Hacer un pequetio diagrama de bloques del sistema que incluya todas las variables del sistema
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5. Para un sistema de control dado, la funcién de sensibilidad de entrada |Si(jw)| vale —74dD a la frecuencia
w. Suponiendo una una referencia r(¢) = 1, calcular la magnitud del rizado que producird en la salida una

perturbacién de senoidal d;(i) = Acos(wt) a la entrada de la planta (Nota: recordar que 20log, 2 = 6d453).
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Primer control de evaluacién continua (grupo 2) 2 2
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