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Problema 1

El sistema de carga de corriente de un electroiman superconductor fue disefiado con
un rectificador controlado de seis pulsos, y posee un esquema de control como el
indicado en la figura.
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Hallar la transresistencia equivalente del sensor de corriente de modo que para

Virer=10V se obtenga una corriente nominal del electroiman lonom=200A. Notar

que el sensor no agrega resistencia en serie con el iman y que el devanado del

mismo es superconductor.

: , _ . ol ,

Asumiendo que amin=30°, determinar la maxima pendiente % de corriente.
t

Definir un compensador Gc=K¢ que minimice el error a la rampa de corriente,

suponiendo que se comanda al sistema con una referencia tal que la pendiente

. . . L .1 ol
de corriente es igual a la mitad de la maxima, es decir, 5'%. Calcular el error
t

en régimen permanente. Trazar el diagrama de Bode del sistema.

Calcular cual deberia ser la pendiente de referencia para que el error a la rampa

resulte menor que 50 ppm respecto del valor final.
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Problema 2
Suponga un convertidor forward con los siguientes parametros:

L =200 uH C =200 pF Ro=10Q
Vin = 24V Vo=10V Ts =20 ps

a) Verificar si opera en CCM y determinar la minima corriente lp para la inductancia
dada.

b) Compensar el sistema para lograr el maximo ancho de banda posible, error nulo
en régimen permanente, y una transferencia de lazo cerrado de 6 dB. La rampa
del modulador PWM tiene 5V de amplitud.

c) Al implementar el control se observa que la inductancia tiene una resistencia
serie R .=1Q. Verificar si la compensacion del inciso previo es valida o si es
necesario hacer algun ajuste para mantener el maximo ancho de banda y el
margen de fase. Justificar adecuadamente.

Nota: Realizar los diagramas en bloques y los graficos de Bode en todos los casos.

Problema 3

Un motor de corriente continua excitado en derivacion se emplea para mover una
silla de ruedas a baterias. La carga que por disefio es capaz de transportar es de
Mmin=20Kg hasta Muyax=120Kg. Teniendo en cuenta el diametro de la rueda, esta
carga se traduce en un momento de inercia sobre el eje que va desde Jyn=3.2 [Js7]
hasta Juax=19.2 [J-s?]. Suponer que el rozamiento en el eje es despreciable y que se
han medido las caracteristicas de armadura, resultando en Rax=20mQ y La=10mH.
Los datos del motor son:

VANOM =24V PNOM =200 W ONOM = 120 r/s

El sistema posee una reduccion N=20, de modo que el modelo del motor para el
control resulta ser el siguiente:
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donde:

oe = velocidad del eje motor Te = Torque en el eje motor

or = velocidad en el eje de la rueda Tr = Torque en la rueda = N-Tg

Tq = Torque de carga
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a) Reformular el diagrama en bloques y obtener uno con realimentacién unitaria.
Trazar un diagrama de Bode para los casos extremos de carga, hallando Kw del
modelo. Asumir Tq = 0.

b) Empleando un amplificador de ganancia A y un taquigenerador para realimentar
R, dimensionar el sistema de modo que en el peor de los casos se obtenga un
margen de fase de 45° y error nulo al escalén. Asumir Tq = 0.
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c) Si el radio de la rueda es de 40 cm, determinar la maxima pendiente que puede
ascender la silla en el caso de carga maxima. ;,Coémo se define este limite? ;Qué

ocurre si se excede?
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