PREGUNTAS DE ALTERNATIVA (10%)

1.-
Un sistema es estable si:

a) Sus polos tienen parte real mayor o igual a cero.

b) Sus ceros son todos reales.

c) Produce siempre una salida acotada, mientras la entrada no tienda a infinito.

d) Sus polos son números complejos (y sus conjugados).

e) Ninguna de las anteriores.

2.-
Un sistema tendrá respuesta oscilatoria si:

a) No hay ningún polo en el semiplano derecho.

b) Su gráfico de localización de polos sólo cae en el eje real.

c) Su gráfico de localización de polos ocupa el campo complejo (i.e. existen componentes imaginarias).

d) Su frecuencia natural de oscilación es un número complejo.

e) Ninguna de las anteriores.

3.-
Un control Proporcional:

I. Presenta un offset por abajo frente a un escalón de subida

II. Presenta un offset por arriba en un escalón de bajada

III. Cambia la posición de los polos del sistema inicial (de bucle abierto)

IV. No introduce nuevos polos

V. Introduce un nuevo polo

	a) iv
	b) i, ii, iii, iv
	c)i, ii, iii, v

	d) v
	e) i y ii
	


4.- 40% [image: image10.emf]Analice el comportamiento dinámico del reactor de la figura. Los flujos F1, F2, y F3 son constantes. En el interior del reactor ocurre una reacción química de descomposición del tipo:

A( 2B,

sujeta a una cinética de primer orden con constante kA [1/tiempo].

a) Obtenga el modelo matemático del comportamiento de la concentración de A en el flujo 3; CA3 en F3
b) Obtenga Las funciones de transferencia entre CA3 y CA1 y entre CA3 y CA2. Suponga conocidos los valores de todas las variables que necesite en estado estacionario. Construya un diagrama de bloques del sistema.

La observación experimental del reactor muestra que la concentración de A en la línea 3 no es despreciable y que, de hecho, presenta una variabilidad importante debido a fluctuaciones en las concentraciones de las líneas 1 y 2. Si bien es posible manipular la concentración en las líneas 1 y 2, el costo es tal que no resulta económicamente factible. Se debe manipular sólo uno de ellos y se seleccionó la línea 1.

c) Proponga un bucle de control en el sistema de manera de controlar la concentración de A en la línea 3. Dibuje un P&ID del sistema físico bajo control y un diagrama de bloques del sistema en bucle cerrado.

d) Obtenga las funciones de transferencia del sistema en bucle cerrado para un cambio en la referencia y en la perturbación suponiendo que el controlador elegido es un proporcional integral (PI) y que la dinámica del actuador y del sensor es instantánea.

El criterio elegido para CA3 es que su tasa de decaimiento sea de un 25% (decay ratio de ¼) y que el periodo de las oscilaciones de la salida no sea mayor a 10 unidades de tiempo

e) Determine los parámetros del controlador PI de tal manera de cumplir con los criterios antes mencionados.

f) Discuta los criterios que se utilizaron para determinar los parámetros del controlador. En términos del objetivo del proceso: Producción de B, ¿Qué se está dejando de lado?
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3.- (20%) Un proceso de segundo orden sobreamortiguado respondió según se especifica en la gráfica superior.

Estime un modelo de primer orden con retardo sobre la respuesta dada. Proponga parámetros de controladores

4.-
Un sistema compuesto por dos sistemas puramente capacitivos en serie

a)
Puede ser inestable al agregarle control P

b)
Puede ser inestable al agregar control PI

c)
Puede ser inestable en bucle cerrado

d)
Son válidas las alternativas a, b y c

e)
Son válidas las alternativas a y b

5.-
Un controlador, en general, puede

a)
Desestabilizar en sistema estable

b)
Estabilizar un sistema inestable

c)
Cambiar el orden del sistema

d)
Son válidas las alternativas a, b y c

e)
Son válidas las alternativas a y b

1.-
(1 punto) Considere el siguiente diagrama de bloques de un sistema en lazo cerrado. 
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Para un escalón de magnitud 2.5 en la referencia :

i) Calcule el overshoot, razón de decaimiento y periodo natural de oscilación cuando:

a) KC = 1 y (I = 0.5

b) KC = 20 y (I = 0.5

c) KC = 1 y (I = 0.1

ii) Dibuje en forma esquemática las respuestas para los tres casos de KC  y (I  dados en la parte a).

iii) Compare las respuestas obtenidas en la parte a) y discuta el efecto de KC y (I en la respuesta de lazo cerrado del sistema.

2.-


i)
(1 punto) Los siguientes procesos son controlados mediante un bucle feedback con un controlador proporcional. Encuentre el rango de valores de la ganancia KC que permiten que el sistema presente una respuesta en lazo cerrado estable. Suponga unitarias las funciones de transferencia del sensor y del actuador.

a)



b) 



c) 



ii)
(1 punto) Realice el mismo análisis de la parte i) pero, ahora suponga que el control sigue una ley PI, con (I=1 y con ganancia KC.

3.-
(1 punto) Suponga que debe analizar un proceso con una función de transferencia de primer orden tal como la que sigue:




este sistema está sometido a un control feedback de ley PI:





Si supone que el actuador tiene función de transferencia unitaria Gf(s) = 1 y que el sensor sigue una función de primer orden:




a) Sea KS=1, (S=1 encuentre un par de valores para KC y (I de tal manera que la respuesta del sistema en lazo cerrado sea estable.

b) Usando los valores de KC y (I encontrados en la parte a) examine el efecto de variar KS en que la respuesta del sistema en lazo cerrado.

c) Repita el análisis descrito en b) pero ahora variando (S.

d) Basados en los resultados obtenidos en las secciones anteriores discuta el efecto de la dinámica del sensor en la estabilidad de la respuesta de sistemas en lazo cerrado.

4.-
(1 punto) Un proceso inestable de primer orden, con función de transferencia:




es controlado mediante una ley proporcional con ganancia KC. Suponga que GS = GF = 1 y:

a) Construya un diagrama de localización de los polos del proceso en lazo cerrado con KC variando en el intervalo [0,10].

b) Determine el rango de KC que asegura una respuesta estable en lazo cerrado.

c) Encuentre el valor de KC para el cual el polo del proceso en lazo cerrado es cero. Utilizando este valor de KC, calcule la respuesta en lazo cerrado del proceso frente a un escalón unitario en la referencia, ¿Es estable o inestable?.

1.-
Grafique la localización de raíces (root-locus) del sistema en bucle cerrado cuando:










2.-
En un proceso de Primer Orden, con un controlador PI, encuentre la ganancia del controlador (Kc) y del tiempo integral (tales que


a) La ganancia de bucle cerrado para perturbaciones de carga sea 10


b) La tasa de decaimiento de la respuesta de bucle cerrado sea 1/4

dado que








3.- Bosqueje el diagrama de Bode para sistemas cuyas funciones de transferencia sean:








4.-
Para un proceso cuya función de transferencia sea:




analice su estabilidad y postule un requisito de diseño. Usando un controlador P y suponiendo que Gm(s)=Gf(s)=1, encuentre el rango de la ganancia del controlador (Kc) que permita operar el proceso de acuerdo al requisito de diseño. Utilice el criterio de estabilidad de Bode.

DATOS UTILES

Expresión General:




1er orden: 


2o orden: 


Decaimiento: 



Solución Cuadrática: 


RA= Modulo{G(j)}



Ángulo de fase= tan-1{IM(G(j)( / RE(G(j)(}

Problema 1

Considere un proceso cuya función de transferencia fuese:
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Este proceso será controlado por un controlador P, que actúa en la regulación del sistema (inmunidad a perturbaciones)
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Suponiendo que tanto el actuador como el sensor fuesen instantáneos y de ganancia unitaria, 

a) determine los valores de los parámetros del controlador de tales que la razón de decaimiento del sistema sea ¼ y que la ganancia del sistema en lazo cerrado no sea mayor a 10.

b) Utilice el criterio ISE para resolver el problema anterior. ¿Existen diferencias entre ambos métodos?. No es necesario que resuelva matemáticamente el problema sino que describa el algoritmo que le permitiría solucionarlo.

Problema 2

Considere dos sistemas de primer orden conectados en serie con funciones de transferencia:
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Los cuales son controlados mediante un controlador PI con tiempo integral de (I =0.1 . Mediante el criterio de Bode, determine el rango para la ganancia del controlador de manera que el sistema en lazo cerrado sea estable. 

3.- El gráfico contiene, al mismo tiempo real, la exitación (entrada) a un proceso en bucle abierto, consistente en una oscilación sostenida, y la respuesta (salida) después de la estabilización del sistema.
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a.- Estime la frecuencia de la entrada y de la salida (le sugiero ponerlo en función de ()

b.- Estime la razón de amplitudes

c.- Estime el ángulo de fase (¿es positivo o negativo?)

d.- ¿Qué información necesitaría para obtener el diagrama de Bode del proceso con su bucle abierto?

4.- En cuanto a la estabilidad de sistemas con controles de bucle cerrado feed-back, es necesario asegurar una razón de ganancias menor que 1, cuando el ángulo de fase sea -180 grados de arco. ¿Por qué?

5.- Los criterios de minimización de la integral del error (sea este el arror absoluto IEA, el error al cuadrado ISE o el error absoluto multiplicado por el tiempo ITAE) favorecen la satisfacción de uno u otro criterio. En particular

a.- ¿Cuál elegiría para favorecer la supresión de grandes errores? ¿Por qué?

b.- ¿Cuál elegiría para favorecer la supresión de pequeños errores? ¿Por qué?

c.- ¿Cuál elegiría para eliminar errores persistentes en el tiempo? ¿Por qué?

6.- Al utilizar uno u otro criterio para sintonizar parámetros de controladores:

a.- ¿Los valores sintonizados son dependientes del criterio o no?

b.- ¿Por qué existen varios criterios, entonces? ¿Qué criterios conoce?

c.- ¿Por qué es útil disponer de criterios en base a cambios escalón Y criterios en base a señales oscilatorias?

1.- (1,3) Para un sistema de lazo cerrado, cuya función de transferencia sea
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obtenga la respuesta del sistema a tiempo infinito cuando la entrada fuese u(t)=A seno((t)

4.- (1,2) Analice la estabilidad del sistema
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y luego incorpore un controlador derivativo puro (GC=(Ds), con un sensor y un actuador ideales, encuentre las condiciones bajo las cuales el sistema es inestable.

5.- Responda brevemente: (0,9)

5.1.- ¿Bajo qué condiciones un sistema de primer orden es inestable?

5.2.- ¿Qué particularidad de los procesos químicos los hace inestables?

5.3.- Un sistema de segundo orden, compuesto por dos sistemas de primer orden en serie, ¿Bajo que condiciones es inestable?

Salida
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