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FProblema 1

inealizar ambas salidzs e
Casc, un sistemz liresl increments

en los siguiertes blooues no lineales Ohtensr, en cads
1 g presentar el DE incremental linealizado

iHay alguna restriccion psra las variables de entrada globales u/c incremsn-
talss?
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U,—w —= y = Mg . e g% VvV

Problemz 2:

o 1o g

Pezlice un modslo incrementzl =i

con BULL) = Uy - Oy como
" r =~ Ha

-

Gug error comete en el

Problems 3

caloulo de U con 2l modelo incremental cuande la ond: de

entrads estid en el valle (w=2w7?

Un resorte durc puede modslzrse con 1z Relac F= Exlz! , dorde F oes 1z fuerza
resultante cuando =2 1o elonoa x

a

y Detzlle el B oaleoksl




MCG

21} zon blogues gue rezligen las cperzciones elementzles expreszdas =n la
Relao.

azZ) con un blogue (graficc! gue reprasente compactamente la Relac

) Detzlle los DB normalizados de los modelos incrementzlss linesles para los
siguientes puntos de operacion:

Zx=Bg” + ulh)

aplics uit) = -2 + 0Zcos t

L= g =

analice ] regimen permanente forzado por 2] términog armonico de la entrada

Problems S:

Darive ssndos modelos lineales validos para pecuefias variaciones de § alre-
dedor de oadas uno de los estados de eoullibrio posibles del pendulo esquematizado
an la fisura Suponga gus no haw friccidn en el punto de rotacion , la barra L de
masa desoreciable., 4 gus, ademas del efecto gravitatorio, hay aplicacidn de un
torogus externc 7L} con walor medio 7=0

-

Caloulse el maximo porcentale de error
e oomehks en cada tsrmino del modelo
4

limeslizado s1 AS . = .
lirmeslizado si A - 0.5 rad

representa un sistema de suministro de liguido & wun tangue. La
d= 1z resistenciza de perdida de la bomba (B ss repressnta en
. 2n tanto gue la figursa (6.3) constituge un DBM del sistena. w[l}g]
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Las caracteristicas del MCL. 1a bomba; 1a walwula de cargs (F;ZJ u el tangue son las
Ei’ﬁuiaﬂtr‘:‘ii -
¥ HCC = 04 h-im’s’i b =4 MNms i«:qb = 9433 Mm/A -
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rmine 2l punto de coeracion correspondisnts a2 los valores TA =80 & g
& MH/m™ { determinar el valor @ gue =e zstablece)
Adie el valor ocorresocondiente de la constanie FCZE de la valvula de carga

-J Cibt:-nga un DBA lineal alrededor del punto de trabaic hallado

c) Estando el sistema en regimen permanente an el punto de operacion hallagdo, en
t=tp Se produce ung, fugz abrupta de liguido en el tarnoue, disminugendo la presion
P+ del valor 68 M/ m~ al valor & M/m°

i Esbooe la svoluclon temporal de ol para 2 s, oelerminando los
fp . L
valores witn 7. wit — oo mt,—_—,""

.‘.
gz En cusnto biemoo s2 ress

Froblems 7

Ay

El péndulo invertido de la figura (7.1
impulsor sespacial de despegus. El obistivo
impulscr espacial en posicidn vertigal Bl

=
g

g5 un modelo del cortrol de posicion de un
y del control de posicion es mantsner al
impulsor vertical real es insstsbls 2

menos cus se apligue una fusrza F de conbrol adecusds
La figura (72) es el DB dsl -sistema de control. MNotese gue el hecho: de cue 1s
sntrada de referencia & sEa cero slonifica gue s gulsre mantsner al pendulo

r-\a-
nvertido en posicion verticsl
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fig (7.2)

El modelo matematico del pendulo invertids, con EE es
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B o=

- F+mlw=en®-04+ mgtg @
\ ml cos @ - (M + mil/cos &

Suponiendo los valores numéricos:
M= 1000 Kg 1=10m m= 200 Kz
{p o= 1427 107 Mirad Kd = J491 zeg

z) Determinar el punto de trabajo correspondiente a 'G-,._EF =

) Hacer un DBA lineal slrededor del ounto de trabajo hallado.

o) Hallar 12 FT del siztemz lineslizado alrededor del punic de trabajo hallado

di 21 el sistemz se sncuentra en regimen permanente en el punto de trabain hallado
g en t = ty se produce una perturbasidn en escalon an 9, de amplitud 04 rad,
graficar la evclucion &) para t > tg5~, caracterizando la curva. Calcular =l

= e

corresoondients tiempo de respuestz 31 2 Y hesta aloanzar el sguilibrio.

Problema &

Para un vehiculo de masa m se prescribe una evolucion da su velocidad en funcidn
del tiempo como la indicada en la figura 81)
v
Se supone gus las  unicas  fusrzas
Vm O actuantes sobire =1 'v'ghic;ulc- =tuigH

Fitk fusrza de traccion
Fp fuerza de rczamientc con el aire
proporcional al cuadrado de IE:S
velocidad
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fig B1)
2 Hzaz un modelo del sistema v cbhitenszs un modelo incremsntal linsal zlrededor de
iz traysctoria de operacion especificada
by Obtenga la lsu de la fyerza Fi qgue debs aplicar para lograr la respussta
deseada ¢ Mecesita conocerla para calculzr 2] modelo linealizado (ML 7 & For
que? ¢ Que clase de ML obtisne?

Problema ©:

La figura (834) representa un MCC con excitacion seris, donde == han hecho las
siguientes hipotesis simplificatorias:
¥ imductanciz de armadurs desprecisble
# inductanciz de zampo Le lineal
¥ RBo representa la resistencia de armadura mas la de campo
Erm lz figurzs (22) == presentz un DBEH del motor
a; Hallar el punto de trabajoc correspondiente a una tension de armadura
Uz = 600\
b) Obiener un DBEA lineal alredsdor del punto de operacion hallads.
bc
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