Sistemnas y Senales |

Algebra de Diagramas de Blogues

Temario: Cap. 3: Item 3.2




Diagrama de Blogues en el dominio transfomado

 EI DB en el dominio transformado de un SLE se
obtiene reemplazando cada bloque por la FT

gue lo caracteriza.
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Algebra de bloques

El Algebra de Blogues es un conjunto de reglas que permiten
transformar los diagrama de bloques, similar al algebra que
permite transformar las ecuaciones lineales. Un uso muy
comun del algebra de blogues es con el objetivo de obtener la
funcidn transferencia equivalente de un sistema representado

con un diagrama de blogues.

Veremos las reglas mas comunes del algebra de blogues.
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Reglas del algebra de bloques

1. Lazo simple de retroalimentacion

{5(5)=U(S).T.Gz(5)Y(S)

uis) =0

Y(s)=Gy(s)e(s)

SyS-I

g—(S)> Gy(s)

T: Gy(s)

h ]

= Y(s)

Y(s)=Gy(s)[U(s)3Ga(s)Y(s)]
=G1(s)U(5)361(s)Ga(s)Y(s)
Y(s)[12£G1(5)Go(s)]=Gi(s)U(s)

H(s)

. Y(s) _ Gy(s)

S U(s) 1£Gy(s)Go(s)




2. Conexidon en cascada

Yi(s)=Ux(s)
U(s) —=| G1(s) = Go(S)— Y(s)

l Entrada/Salida equivalente

U(S) —_— Gl(S)Gz(S) —— Y(S)
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3. Conexién en paralelo

Y1(s)

—| G1(3) j
+

U(s) —f ?- Y(s)
+
—G2(s) f

Ya(s)

l Entrada/Salida equivalente

U(s) —»| G1(s)+Ga(s) |—= Y(s)
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4. Corrimiento de blogues

Uy (s)
Us(s)—=| G(s) »é)-» Y(s
Yo(s)

l Entrada/Salida equivalente

1

G(s)
4
Uy (s) > G(s) | Y(s)
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5. Corrimiento de bloques

U(s) —={ G(s) _L: Y1(s)

Ya(s)

l Entrada/Salida equivalente

U(s) = G(s) — Y(s)

— G(S) — YZ(S)
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6. Corrimiento de bloques

Us(s)
+
é)- G(S) — Y(S)

Us(s) T+

l Entrada/Salida equivalente
Uy(s) —= G(s)
4
Y(s)

t+
U2(S) —> G(S)
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7. Corrimiento de bloques

U(S) —

G(s)

— Y;(s)

- Yo(s)

l Entrada/Salida equivalente

U(s)—| G(s)
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- Y(s)

as) [ Yo (s)
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Ejemplo: Motor de Corriente continua: DB > FT

R i(t)

vJ .\b
ut) “ ffrf“rrﬁ
Tm Conversion c=Kow
vy lo=cte electro—mecanica |z =Ki

Hallar las funciones transferencia entreu y o,y entret. y o.
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Las ecuaciones que gobiernan la dinamica del MCC con
excitacion independiente constante son:

= Circuito de armadura

u(t)=Riy+ LY

+ &(t (1)
g TEW

= Parte mecanica
Jo(t) =1 (t) —T, (t) —bo(t) 2)

= Conversion electro-mecanica

7, (t) =k i(t)
le(t) =k w(t) ®
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El correspondiente Diagrama de Bloques resulta:

R i

Subsistema eléctrico
|

7, (1)

o(t)

Subsistema mecanico

Conversion Eléc-Méc
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En el dominio transformado de Laplace el DB resulta:

R i

Subsistema eléctrico
|

7,(s)

Subsistema mecanico

Conversion Eléc-Méc
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El sistema tiene dos entradas: la tension de armadura u(t), que
es la senal que se puede manipular para controlar la velocidad
del motor, y el torque de carga 7, (ts) gue no es manipulable y
gue en general se modela como una perturbacion.

Como el modelo (DB) es lineal podemos aplicar superposicion
para el calculo de las dos funciones transferencia.
Denominemos a las funciones transferencia

_o(s)

Uw (S) o U (S) o
_ a(s)

G, ,(s)= )|
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La respuesta del sistema, en el dominio de Laplace, resulta:

®(s)=G,, (S (s)+G, ()7, (S)

Aplicaremos las reglas del Algebra de bloques para el célculo
de ambas transferencias.
1. Célculo de G, (s) . Debemos hacer 7, =0

_______ G(s) G
i [CRENCE
YO (2]t o 1] |1
@n®ah K13

IEERES

e e e o o o o o o e o e o o o o o o o o o om0 e o o o e e e e e e e e e e e e e e e e
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Vemos que G,(s) y G,(s) son dos lazos simples de
retroalimentacion. Resulta entonces:

1
c Ls 1 A
14— =% S+ —
Ls
1
N S S
Z(S) b J b b
14— 7F S+ —
El DB resulta: Js
U (s) w(S)
L —’Gl(s) ’k Gz(s) g
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Vemos gue es un lazo simple de retroalimentacion. La funcion
transferencia resulta entonces:

K
LJ

(S+Rj(s+bj

G (s)= KG,(s)G,(s) _ L J
e 1+k°G,(s)G,(s) k*
LJ

ey

S+— || S+—

L J

K K

LJ LJ
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=0.

Debemos hacer U

2. Célculo de G, (s) .

22
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7,(s)

@(S)

—G,(s) |- k — G, (S)

k

Vemos gue es un lazo simple de retroalimentacion. La funcion
transferencia resulta entonces:

G, ,(s)=

B G, (s)
1+k*G,(s)G,(s)
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