Examen de Sistemas Automaticos E.1 B2 Test

Total

Parcial 2

Apellidos, Nombre:
Seccion:
Fecha: 23 de enero de 2016

= Atencion: el enunciado consta de dos ejercicios practicos y un test de respuesta multiple
= Resuelva todos los ejercicios pricticos, ademds del test

= Utilice Unicamente boligrafo negro o azul
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Diagramas de Bode
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1. (3.5 puntos) Una cierta planta tiene la siguiente funcién de transferencia:

K
(s+2)(s+4)(s+38)

G(s) =

Se pide:
a) Dibujar el lugar de las raices del sistema realimentado al variar K calculando toda la informacién relevante

Se sabe que para K = 96 el sistema est4 trabajando de tal forma que su respuesta ante escalén exhibe cierta sobreos-
cilacion y que sus polos de bucle cerrado cumplen de forma estricta la inecuacién que establece la aproximabilidad a
segundo orden. Ademads se sabe que el polo dominado se encuentra en s = —10.

Se pretende controlar el sistema para que exhiba un tiempo de respuesta entre las dos terceras partes y las dos quintas
partes del actual, una sobreoscilacién maxima del 14 % y un tiempo de pico lo més pequeiio posible.

Se pide:
b) Identificar la zona vélida y el punto s* que cumple con los requisitos
c) Calcular el controlador PD correspondiente
d) Calcular el controlador red de retardo que permite reducir el error ante entrada escalén a la mitad, posicionando

elpolodelareden s = —0.1

2. (3.5 puntos) Se parte de un sistema cuya funcién de transferencia de rama directa es:

B 25
~ s(s+0.5)(s +50)

G(s)

Con el objetivo de mejorar su transitorio y su permanente se ha afiadido un controlador PID comercial y se han fijado
sus constantes a los valores K, = 50, K; = 80 y Kz = 5. Se pide:

a) Dibujar el diagrama de Bode resultante de anteponer dicho PID a la planta

b) Utilizando el diagrama de Bode, calcular el maximo valor de K que hace que el sistema realimentado tenga
minima sobreoscilacion. Suponiendo que dicho valor de K debe ser integrado como parte del PID, reajuste los
valores de K, K; y K, para que los ceros del controlador no varfen

¢) Suponiendo que el sistema realimentado siempre es aproximable a segundo orden, ;qué tiempo de respuesta
debemos esperar para valores elevados de K?




3 puntos, +0.2 cada acierto, -0.1 cada error. Marque todas las respuestas que considere correctas.
iAtencién! Si hay més respuestas incorrectas que correctas la calificacién final del test seréd de cero.

1. En un diagrama de Bode de un sistema en bucle abierto el diagrama de la fase es constante a —180 grados:

a) O El sisterna tiene un Gnico cero en el origen
b) O Esto no es posible

2. Dado un sistema genérico y requisitos genéricos:

a) @ Si se puede controlar con una red de anticipo
también se podrd con un PD
b) O Se podri siempre controlar con un P1

¢) B Ninguna de las otras
d) O El sistema tiene un dnico polo en el origen

c) O Si se puede controlar con un PI también se
podré con una red de retardo
d) O Se podra siempre controlar con un PD

2
3. Dada G(s) = —§+—2 y una entrada escalén unitario, el sistema:

(s+4)
a) [0 Enbucle cerrado comete un error de 1/8
b) # En bucle abierto comete un error de 7/8

5+
4, Dada G(S) = m

a) B No se necesita ningtin controlador
b) (I Se necesita un controlador de tipo RR

5. Dada la funci6n de transferencia G(s) =

1
(s +2)%
a) @ El punto de ruptura estd en s = —2

b) 4 Existe un rango de valores de K que permite
aproximar el sistema a uno de segundo orden

¢) 44 En bucle cerrado comete un error de 8/9
d) O En bucle abierto comete un error de 1/8

5 ¥ requisito de error nulo ante escalén en bucle cerrado:

c) O No se puede obtener error nulo ante escalén
d) O Se necesita un controlador de tipo PI

en el correspondiente lugar de las raices:

¢) O Al variar K el sistema es siempre estable
d) B Las asintotas coinciden con las ramas

10

6. Dada una sefial de entrada r(t) = sin(10¢ — 30) y una G(s) = <

a) [J La salida es y(t) = 0.1sin(10¢ — 30)
b) O Lasalida es y(t) = sin(10t 4 30)

7<Para controlar un sistema se necesita desplazar hacia abajo el diagrama de Bode de la amplitud 30 dB. Por tanto se

necesita:

a) [J Un polo en el origen
b) O Una K = 0.316

8. Dada una entrada escalén y una funcién de transferencia de segundo orden sin ceros. Al realimentarla y variar K:

a) O Larespuesta nunca puede ser periédica

b) [0 Toda las respuestas con sobreoscilacién com-
parten tiempo de pico
5
(s+1)(s—5)
a) @ Es inestable y no se puede controlar con este
controlador

b) 0 Se puede obtener una sobreoscilacién del
20%

9. Dada la FdT G(s) =

¢) O La salida es y(t) = 0.1sin(10t + 120)
d) ¥ La salida es y(t) = sin(10t — 120)

¢) 0 Un cero en ¢l origen
d) O Una K =31.6

¢) # Toda las respuestas con sobreoscilacién com-
parten tiempo de respuesta

d) ¥4 La respuesta puede ser criticamente amorti-
guada

con un controlador proporcional en realimentacion:

c) O Se puede obtener un tiempo de pico de 7 se-
gundos

d) O Se puede obtener un tiempo de respuesta de
4/3 segundos

10. Un sistema estable en realiméntacién comete un error nulo ante entrada rampa:

a) [ El error ante pardbola es con certeza acotado
y distinto de cero
b) [0 Tiene un tnico polo en el origen

¢). B El error ante escaldn es con certeza nulo

d) & Tiene al menos dos polos en el origen
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