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1. T. Telecomunicacién. Esp. Sist. Electrdonicos

1. Obtener el modelo de estado nolineal del sistema propuesto.

oy H“‘b‘v (2,5 punto s)
EXAMEN DE SISTEMAS ELECTRONICOS DE CONTROL 2. Calcular el estado de equilibrio y obtener el modelo de estado linealizado entorno al
punto de equilibrio dado por:
(22 Parte) Junio 2003 , (25 puntos)
Problemal (10 puntos) fo=f,= K-
i0 e0 s
hy,=5m

La siguiente figura muestra el modelo esquemético de un sistema formado por dos depésitos
acoplados de seccion fija @). El agua entra en € tanque 1 con un caudal f; por medio de la
bomba 1 , nivel de agua del tanque 1) . El agua fluye del tanque 1 a tanque 2 con un cauda
f1o (hy nivel de agua del tanque 2). Finalmente el agua es extraida del tanque 2 mediante la
bomba 2 con un caudd fe.

3. A partir del modelo de estado linealizado anterior, calcular la evolucion libre del
sistema partiendo de estado:
(25 punto g
eDh(0)u_ €0.14
Las bombas 1 y 2 permiten controlar los caudales fi | fe que son regulables mediante gth(o)H 8-0.13
eletrovélvulas proporcionales (el caudal de salida de cada bomba es proporcional a voltaje

an?l}'dcﬁdﬁze&aﬁ?gz)una de las entradas ui, Ug). S0lo se dispone de un sensor de nivel que permite 4. Patiendo del estado inicial anterior, calcular la evolucién de la salida cuando

aplicamos un escalén unitario en laentrada u;:

2,5 punt
Pump 1 (25 puntog)

:®?l|ﬁ

ha

Pump 2 ﬁ_
> fiz —X=>

Las ecuaciones del modelo vienen dadas por:

ﬂ:i(fi - flz)

d A
dh 1
d_tzzx(flz' fe)

f12:-\]29(h1' hz)

fi:KUi fe:Kue

90=98m/s’, A=442715m? K =442715 m*/s¥/
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Problema 2. (10 puntos) FORMULARIO:

Sea €l sistema discreto representado por las siguientes ecuaciones:
Tiempo de establecimiento paraun sistemacontinuo de segundo orden criticamente amortiguado ante

Nk +1)T]= A, x(kT)+ B u(kT)

entradaescalon:  tg » — (z=1)
y(kT )= C x(kT)
2 dylt
T2>dTy2(t)+2><a><T%+y(t)=KXy(t) KT.a>0 b
é0 1 Ou éu
_ _é a _&u _
T=00s  A;=gl 25 Oy BD—gL@ c=f o 1 b ol)- K . K w2
€0 0 -24 € 1+2>axT xs+T?>6% s +252 s xs+w?
Se pide:
1. Andlisis completo del sistema. z=cosqg (0<z£1) ® Coeficientedeamortiguamiento 2=0
(3 puntos) W, ® Frecuencianatural no amortigua -
2. Considerando que sdlo es conocida la salida y la entrada del sistema, disefiar un s=zxw, (0<z£1) ® Factordeestablecimiento 0<z<l W
. ., . N W
contrpl_ por realimentacion del estado observado que cumpla las siguientes W, =W, -2 (0<ZE1) ® Frecuencia amortiguada f d
especificaciones: 2= |
! |

- La salida del sistema, ante entrada en escalon, debe seguir la referencia de P°|°S_de| S'Sf".‘fw 0<zE1 "\ S/
entrada presentando error nulo frente a inexactitudes del modelo y la presencia S =S E W, ( )
depertgrbaciones. _ _ Sip = - ZW, = W, [22 -1 @2z>)) o
- El sistema de control debe conseguir que la respuesta del sistema sea .
criticamente amortiguada y el tiempo de establecimiento sea aproximadamente

de 0.4. El resto de polos se ubicaran en el origen (z=0).

A parte de los célculos y su desarrollo se debera dibujar € diagrama de bloques
del conjunto indicando flujos monovariables (trazo simple) o multivariables
(trazo doble) seglin proceda.

(4puntos)

Comentar cudl es el efecto del sistema de control propuesto en el apartado 2
sobre la estabilidad del sistema.
(15 punto )

Comentar cud es el efecto del observador sobre la dinamica del sistema
realimentado.
(15 punto )
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Relacion entre polos del sistema continuo y sistema discr etizado:

Polosdel sistemadiscreto: Z, = eh’ (p, polosdel sistemacontinuo)
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