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En la siguiente figura se muestra una maquina para producir papel. El objetivo de control es
mantener la delgadez del papel, dada por el peso basico manipulando el flujo de pulpa. Para esta
planta se desea disefiar un controlador discreto.

La funcioén de transferencia del proceso es:
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Plantear un diagrama de bloques que permita esta implementacion.

Plantear las ecuaciones necesarias para el disefio de un controlador discreto que cumpla con los
siguientes requerimientos utilizando el Lugar Geométrico de las Raices.

Z—a

G.(s)=K b>a >0

Maximo sobrenivel = 5% y constate de velocidad Kv =0.161.
Considere el tiempo de muestreo = 1 seg.

Bosqueje el LGR del lazo cerrado aproximado con el controlador disefiado en b).
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2.- Para el siguiente circuito de control de la temperatura de un intercambiador de calor se desea
desarrollar e implementar una estrategia de control.

Se tiene que el diagrama de bloques del sistema es:

El objetivo de control es mantener la temperatura de salida del fluido que se procesa, To(t) y la variable
manipulada correspondiente es el flujo de vapor Fs(t), ya que determina la cantidad de energia que se
suministra al proceso de fluido.
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Se pide:
a)  Dibujar el lugar geométrico de las raices del sistema.
b)  Calcular la ganancia Kc talque el sistema tenga sobrenivel maximo =5 %

c)  (Cuales son las ventajas de un controlador PI para el sistema a controlar?. ;Hacia donde se ubica
el nuevo lugar geométrico de las raices?

d) Calcular los parametros del controlador propuesto en c) talque se cumplan los siguientes
requerimientos:

Sobrenivel maximo =5 %
Tiempo de estabilizacion = 50 seg.

(Es posible resolver estos requerimientos con un controlador proporcional puro?.

e) Dibujar el LGR del sistema en lazo cerrado con el controlador definido en d).
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3.- Sea el sistema de control en lazo cerrado de la Fig. 1.
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Figura 1

Determine la funcion de transferencia G(s) si se sabe que el LGR para a >0 esta dado por la Fig. 2.
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Figura 2

Ademas se sabe que las asintotas parten en el eje real en -1.5 y que a =0.266 para el polo en lazo
cerrado ubicado en -2.



