Guía para el Control

1. a) Encontrar Kp y (p del proceso
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Se tiene que la ganacia de un proceso con lazo abierto es la siguiente,


[image: image30.wmf]1

1

=

×

+

×

p

c

p

c

K

K

K

K



Por inspeccion grafica, se tiene que

( salida = 4.625 – 4 = .625

( entrada = 75 – 70 = 5


Por lo que Kp = .125


(p se obtiene en un 66% de la respuesta dinamica del sistema. Nuevamente, por inspeccion del grafico

66% de la respuesta = .625*.66 = .4125

( Tiempo = 13 – 11 = 2


Luego el tiempo de respuesta del sistema es 2 [unidades]. Por lo tanto la función de transferencia del proceso será la siguiente
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b) Si la ganancia del controlador Kc = 4 y se aplica una señal escalón igual a 1,         ¿Cuál es el nuevo estado estacionario del sistema?
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Por el diagrama presentado anteriormente, al aplicar algebra de bloques y no considerar las perturbaciones, se obtiene la siguiente funcion de transferencia
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Se pueden emplear las siguientes simplificaciones. Tanto el sensor como el actuador son ideales, es decir, Ga = Gm = 1. Por lo tanto
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Reordenando, se obtiene
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Para calcular el estado estacionario, dado que la entrada es un escalon, se emplea la siguiente ecuacion
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Lo que nos lleva finalmente a que la respuesta del sistema es
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Como el escalon es igual a 1 y la ganancia del controlador es 4, el sistema varia en,
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Es decir, llega hasta 4.333
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Reconocer variables de entrada, salida y perturbaciones del sistema

En primer lugar, hay que definir variables de entrada, de salida y perturbaciones. 

· Variables de entrada : Variables que pueden ser modificadas por el operador y que afectan el sistema

· Variables de salida : Variables que son medidas.

· Perturbaciones : Varaibles que no pueden ser modificadas por el operador y que afectan el sistema.

Da dichas definiciones, se reconocen las siguientes variables

· Entrada : Flujo del agua de la chaqueta.

· Salida : Dependiendo de la finalidad del proceso, conversión o temperatura de salida del reactor.

· Perturbaciones : Temperatura de entrada a la chaqueta, contaminantes y flujo de reactivo de entrada.

3.  Dado el siguiente lazo feed-back, con las siguientes funciones de transferencia
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a) ¿Cuál será la función de transferencia del proceso?

El diagrama de un lazo Feed-back es el siguiente
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Si solo se considera el proceso, la función de transferencia es la siguiente,
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Utilizando los valores entregados, se tiene que la función es,
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b) Si se consideran perturbaciones, cuya función de transferencia es 
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¿ Cual será la respuesta del proceso, frente a señales de entrada Y y de   perturbación D?


Al agregar las perturbaciones, la respuesta del sistema será la siguiente
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Nota : Recordar que para encontrar la respuesta de un lazo cerrado se sigue la siguiente regla. Multiplicación del lazo abierto, dividido por 1 + la multiplicacion del lazo cerrado.


Reemplazando en la respuesta propuesta se obtiene
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Reordenando, queda finalmente
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4. Encontrar la señal de salida para estado estacionario de un sistema que presenta un controlado por un control proporcional ( Gc = Kc). Teóricamente, ¿que ganancia debe presentar el controlador para que la ganancia total del sistema sea igual a 1?. Ya que el control proporcional actúa multiplicando el error entre la señal medida y la señal de referencia por la ganancia de este, explique por que razón no se emplea una ganancia muy elevada.

Para  un sistema con control proporcional, la funcion de transferencia es 
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Nuevamente simplificando el problema, tomamos Gm = Ga = 1. Por lo tanto la funcion de transferencia será
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Luego, para encontrar la salida del sistema en estado estacionario, se aplica un escalon cuyo valor sea igual al total de la señal que se pretende aplicar al sistema y se aplica limite tendiendo s a cero
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La ganancia del sistema, se define como la variacion de la salida, frente a la variacion de la entrada. Para que la ganancia sea igual a 1, se debe cumplir que
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[image: image24.png]



Lo que lleva que,


Esto solo es posible si Kc tiende a infinito.


En un control proporcional, si la ganancia es muy elevada, dada la respuesta del sistema, es posible saturar los actuadores, llevando a inestabilidades del sistema. Por dicha razon se emplean ganancia 10 a 20 veces mayores que la ganancia propia del proceso y no mayores.

5. Dado los siguientes diagramas, encontrar Kp, (p y Kc del proceso

Diagrama sin control incorporado:

[image: image25.png]5,0

4,5

4,0

3,5

3,0
77,5






Al igual que la pregunta 1, por analisis grafico se obtiene que 

( salida = 4.625 – 4 = .625

( entrada = 75 – 70 = 5


Por lo que Kp = .125

66% de la respuesta = .625*.66 = .4125

( Tiempo = 13 – 11 = 2

Luego el tiempo de respuesta del sistema es 2 [unidades]

Diagrama con el control incorporado
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Se ve por inspeccion grafica, que el sistema debe alcanzar el valor de 5. Sin embargo, este solamente alcanza el valor de 4.48. Esto significa que la ganancia del sistema es
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Por lo que finalmente se deduce que Kc = 7.38

�INCRUSTAR Equation.3���
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