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Resuelva las siguientes cuestiones. Justifique y explique con claridad sus respuestas. Indique
cn qué figuras sc apoya para sus razonamientos, y acote donde haga mediciones. Aparte

de la correccién en las respuestas se valorard la presentacién del documento (legibilidad,
ortografia, expresion, etc.). Utilice esta hoja para responder. Puede usar los margenes para

calculos y planteamientos.

1. El laboratorio 2.2.19 del Area de Ingenieria de Sistemas y Automética dispone de unos médulos
electrénicos para la realizacién de pricticas de laboratorio. Uno de los mddulos sirve como fuente de
alimentacién de 15V para el resto, v como generador de sefiales. El resto son un regulador PID,
y sistemas electrénicos de primer y segundo orden, con entradas y salidas de tensidén en los niveles
indicados.

Uno de los médulos de primer orden sc conecta en serie con otro de segundo orden, tal como muestra
la figura 1. Para caracterizar la planta formada se conecta el generador de senales a la entrada
del sistema de primer orden, como muestra la figura 1, y se fijan las sondas del osciloscopio a la
entrada de la planta (Y7) y a la salida (Y3). Imponiendo en la entrada sefiales senoidales a distintas
frecuencias, se observan las respuestas que se muestran en la figura 3. La figura 3(a) corresponde a
la minima frecuencia disponible con el generador, y pucde considerarse baja frecuencia.

Figura 1: Configuracién de la planta

Posteriormente, para poder controlar la tensién de salida de dicha planta se anade el médulo PID,
que incorpora un sumador de sus tres entradas (++-), conectando a la entrada 3. de signo menos, la
sefial de salida de la planta, como puede verse en la figura 2. La referencia la proporciona el generador
de sefiales que se conecta a la entrada 1 del médulo PID, y se colocan las sondas del osciloscopio en
la referencia (Y1) y en la salida de la planta (Y3). Utilizando referencias de tipo escalén de distintos
valores se obtienen las respuestas que se observan en la figura 4, manteniendo en todos los casos las
ganancias del regulador invariables. Nétese que el nivel de referencia para ambos canales es la
linea inferior de la pantalla.

Figura 2: Configuracién del sistema de control

El ejercicio continta.
Pagina 1 de 4



Sistemas Automaticos Julio 6 julio 2012, 8:30

YisDC 30.0ms

hidiUn hldkiym

Y1s50C 120ms

hild2y~

10ms YirDC ¢os

—
BC‘\\H(?M‘: 6\/ _-,;
dw gdw*Soﬁﬂ:Chﬁqv
diy
=N

Ye:50mU~ rir

(c)

Figura 3: Respuesta de la planta ante entradas scnoidales a distintas frecuencias. Nota: preste aten-
cién a las escalas.

El ejercicio continda.
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Figura 4: Respuesta del sistema de control ante entrada escalén. Nota: preste atencién a las
escalas.

El ejercicio continda.
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(a) (1.5 pt.) Si se utilizara un regulador proporcional jcudl serfa la ganancia limite para controlar
la planta?
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(h) (1.5 pt.) ;Cudl es el margen de fase de la planta?
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(c) (2 pt.) Sabiendo que el regulador utilizado para controlar la planta tiene el formato k, + %,

determine el valor de las ganancias k, y k;.
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(d) (2.5 pt.) Determine el ancho de banda del sistema controlado. Valore la exactitud de su

respuesta e indique céomo podria mejorar la misma.
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(e) (2.5 pt.) En la figura 4 se observan diferencias en las respuestas ante entrada escalén, ain
cuando la planta y el controlador son idénticos en todos los casos. Explique cudles son esas

diferencias y exponga razonadamente el origen de las mismas.
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No olvide escribir el nombre y apellidos antes de entregar.
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