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Modelado Matematico de Sistemas

Industriales Controlados Simples Codigo: P_MMdesSICS

A-702 Control | E-504 Dinamica de los Sistemas Fisicos

Eszicamente un control automatico compara 21 valor efectivo de galida de
una planta con 2] valor deseadn, determinag la desviacion g produce una sefal de
control gue, actuando sobre el sistema, reduce esta desviacion a cero o a up walor
admisible. La informacion d= la plarta se ocbtierzs a traves ds una medicion. La ao-
cion se hace sfectiva sobre =l sistema por medio de sctuzdores.

Er la industria existen diferentes
tipos de CA u diversas formacs de implemen-
tarlos  Dependisndo del tipo de E a contro-

ENTRADA ZALIDE L_ar“ u la fmr*rr.:« glezida para hacerls =8 ubi-
o PI-NN‘I'A —F lizan distintas clases de aclusdores,
medidores W comparadores El sersor
i T = P ‘[ realiza 1z medicion 4  conversien o
SENSOR | transduccidn de la magnitud de salida =in
‘caraar” a 13 plantaicondicion ideal d= la
AT OM cormec], ! ,_._..: | mEdiE%é‘f'1\. Maneja exclusivamerts _Efi-r’-“--‘_al ino
o Tom ~ L : I EI"I-EJE‘U?' 1':4:.1‘ 1o :j.ml lo desionaremos
e "‘f.cr'\.ﬂ- ARADOR "informatico” . For ejemplos

FRESIDMN MNEUMBTICA = TEMSIOMN ELECTRICS
VELOCIDED = TEHSION ELECTRICS
CouDolL = YELDCIDAD

I
RErSRENCIA |
;{ TEMFERATLIRAE =+ CORARIERTE ELECTRICS

T e —

SISTE™MA ComTROLADAR.

e e e e Un actuador transduce =efal, debian-
do ezencialmente considerarselo un ameoli-
ficador de potencia, qus acopla 2l corrnec-
lor (sistema de computo gue producs 13 ze-
fal oe pontrol) con la planta, para cuao
manzio =2 necesita eneroia

Problemas propuestos .
Ernunciado agsnsral: Fara cada uno de los siguientes I de control:

a) ldentifigue los subsistemas 4 las sefiales de la figura L.

b) Realizar zu modelo matematico ern DE. Repita §f2 en el DB

¢! Obtener {siempre gue el problema lo permitar la FT del lazo abisrto y
del sistema controlade, habierndo identificado previzmente cwal =3 1z entrads de
contrel 4y cusl la salida del B

di Dbtensr las EE del =siztems

Problama i Hecani=mo seguidor de luz

Las fotocélulzs estan montadas sobre un perfil solidsric & un eie maneiads poe an
motor de CC com campo independiente controlado, a través de una calia reductora,
Un amplificador diferencial compara la salida de tension de ambas calulas w brinda
uma sefal tenzitn de error 2 un amplificador oe potencis aue alimenta a1l motor, La
salida del amplificador diferencial es proporcional 3 la desviacion angular del eje
madio del perfil respecto de su alineacion con la fuente de luz

RelaCs -
ermolor : ecelulas fotoelectricas o

Tu —IK.-]..:!D Ud-—ITI'?' =|:lj : =l g = E‘L - e
Ta—bwy—Jwy- 7,=0 samplificador diferencial

sreductor +csraa Wy =k =0

My —ws =0 samplificador de poltencis

'TL-'HTE=I:|' L.Ie—'jll_-lj_=|._l|

Te—bewg —Jen; =0 ecircuito de excitacion dzl motor CC
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FProblema 2: Regulador de corriente

Como se esguematiza en la figura, incluye un gererador de CC y una amplidina mon-
tados scbre un mismo eje gue aira a velocidad constante. La amplidina es un
dispositivo de amplificacion diferencial de corrlente-tensidn usado en aplicacio-
nes da potencia.

Pueda suponerse la tension de salida de la amplidina como proporcional a la dife-
rencia entre corriente de entrada 4y corrienta de realimentacitn, aus ciroulan o/u
por devanados separados del dispositivo. La selida del gererador pusde suponerse
proporcional 2 la corriente de campo Ic

Relacs
saenarador de CC
P*""l‘l"‘J':“'*?' Ganarador Ug—kng=U
___________________ Ragitlencia *Caraa
Bulanake L .
Al imentagida ds Grya UH—RCIE_LE]'E::D

La disposicion mostrada en la figura esta
disefiada para el control del flujo de ligui-
do en un conducto. E1 caudal de fliido de-
seado se fija mediante una enbrada de ten-
sitn de referencia Uege. Un motor de CC
con excitacidon de armadura constante y co-

mandedo por campo regula la apertura de
la waluula.

Si se desea (.4, c2 qué valor debe ajustar-
g2 Urae?

Relacs

samp. dif: ky(U ge—U o ) —=Ue=0 ]

samp. de pot. 4+ excit: kplUe—Hple—Lal =0
sreductor: we—~0w;=0

evalvula: Q—ke9;=0; d.=u,

ssensor Q-0 Uye,—krQ=0

smotor CC: Ta—kele=0 / To—buy—TJu,=0
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Problema 4: Control de Fosicidn

La posicion horizontal de la mesa de una maguina-herramienta estad controlada ss-
gun el sistema esguematizado en la figura. Dicha posicién se determina midiends la
tension de referencia Uo..

Un motor de CC mueve la mesa a través de un sistema reductor de velocidad, Una
fraccidn k de la salida entreaada por un taguimet—o montado sobre el eje del motor
se realimenta al comparador junto a la sefial entresada por un sensor de posicién
(transductor posiclén-tensidnd,

Helacs

eamp. 4+ excit.
kaUe—Rle=LI =0

emotor CC

Ta—Kale=0

Ta—bw=To- 7,=0

Enlfrala e it ssensor de posicion
da il o (') ‘' Up—kpx=0
Veaf |-,L,— ' ereductor pifién-cremallera
- MHu—i=0
NFx = Ty

Mesa con masa M y roce vi=-
coso -?-*-

Ur= Ky W

{rimuduglor
Picium o : et —
i Mega dg lo HLH Pl =

=t assenaTn eramallera
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