IQ57A — Dinamica y Control de Procesos
Auxiliar Control 2

Profesor: J. Cristian Salgado.
Auxiliar: Maurice Menadier.

P1)
a) Obtenga la funcion de transferencia en lazo cerrado de:
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Para encontrar la funcion de transferencia le colocaremos nombres a algunas sefiales:
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gd2 gd1
€1 (V) + Yi + y
3 gci 3 gc2 —» g2 g1 g =
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h1 |« h2 (e
€ =€8g,~N

N = 800826, +&40d,

reemplazando:



N = 802828116 — €& + &0,
y = g.128,8. e+ g2

- 1 d2
(1+g.,8,) (1+g.,8,)
Ahora, vemos el sistema completo:

€ =Yy~ hh,y
Yy =288 +88,4,

reemplazando y;

88182858 881842
= e + d,+gg,d
(+g,8)  (+g,g) = 0
reemplazando e,
” ; hh C C
_ 881828581 o 11,8818:0828 1 + 88184 d,+gg,d,
(1+g.,8,) (1+g.,8,) (I+g.,8,)
reordenando:
_ 2818.,8:80 . 28,845 g+ (1+2,,8,) 884
- s, 2 1
(+8.,8, +hhggg.8,8.)" " (+g.8 +hhggg.,88.) =~ (+8.8 +hhgegg.g,8.)
b)
1) Obtenga la funcidn de transferencia de:
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e = ySp _y
Y'=(8,8.+8,8.,)¢
y=y'+g,d

reemplazando:

y= (glgcl +g2gc2) . " 84 d
(I+ 8.8, +&8.,) (1+2.8.+8.8.,)

i1) Demostrar que el sistema no tiene offset si gc2 es un integral puro y gcl es un
proporcional puro, ante un cambio en la referencia.

Supongamos un estimulo escalon unitario.

Teorema del valor final:

K' K' K'
(g1K+g2g) 1 (g1K+g2g) (gzg)
i * * = = =
lim s K" s K K1
(I+gK+g,—) (I+gK+g,—) (g—)
Ts Ts Ts

Como el valor final tiende a la unidad y el estimulo era unitario, el sistema no tiene offset.



P2) Dibuje el diagrama de bode de:

-0,2s 2
G0L=4(1+ 1 ] 10 5e

0,255 )0,1s+1 (2s+1)(s+1) (0,55 +1)

que es idéntico a:

1
G, =100[ 14— ! ! ! e
0,255 ) (0,15 +1) (25 +1) (s +1) (0,55 +1)

Como se observa, hay un controlador PI, cuatro primeros 6rdenes y un retardo.

AR=K [l+——
T,°s

Para bajas frecuencias: log(AR/K) = pendiente -1.
Para altas frecuencias: log(Ar/K) = 1.

¢=tan"' (_—1J
7,0

Para bajas frecuencias: @ = -90°
Para altas frecuencias: ® = (0°
Para frecuencia de corte: @ = -45°

Para el PI:

Para un primer orden:

1
1+7,%s’

AR=K

Para bajas frecuencias: log(AR/K) = 1.
Para altas frecuencias: log(Ar/K) = pendiente -1.

¢=tan™' (—Tpa))
Para bajas frecuencias: @ = 0°

Para altas frecuencias: @ = -90°
Para frecuencia de corte: ® = -45°

Para el retardo:
AR =1
O=—t,0

Para bajas frecuencias: @ = 0°
Para altas frecuencias: ® = -00°



Frecuencias de corte:

1+ ! ,0,25%0~1 2 o.=4
0,25s

1

., 0,1*0=1 > w.=10
(0,15 +1) e e

1
(2s+1)’

2*0~1 2 o.=0,5

1
(s+1)

, 1Yo~ 2 o.=1

1

——— . 0.5*0=~1 2D 0. =2
(0,55 +1)



Graficando:
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