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Este parcial es una instancia de evaluacién de la catedra de Sistemas de Control, y como tal es un
documento. Por ende resulta necesario establecer que:

- Todos los pasos de resolucidn, y las respuestas a las preguntas, deben estar debidamente
justificados en forma escrita, de la forma que sea pertinente (matemética, gréafica, etc.)

- La resolucion escrita de este parcial es lo Unico que se tendra en cuenta al momento de
calificarlo. Las aclaraciones realizadas en forma posterior al momento de la evaluacion no podran
maodificar la calificacion.

- Las gréaficas y los célculos matematicos deberan estar acompafiados de sus respectivas unidades
y denominaciones. La representacion de multiples curvas sobre un mismo par de ejes debera
incluir la correspondiente identificacion de todas ellas.

Problema 1
Un convertidor DC/DC tipo back controlado por PWM que opera con f, =80kHz tiene una

funcién de transferencia modelizada por promediacion de estados:

\VJ 100V

Dicha transferencia se ha calculado considerando el convertidor operando en CCM, con la

maxima corriente de carga | correspondiente a R La transferencia del modulador

Omax ! Omin *

es!

Guon (8) = 7(8) =5

n<’| o

a) Asumiendo H =1 y un controlador genérico G, (s) dibujar un diagrama en bloques
para el caso de realimentacion en tension. Trazar un diagrama de Bode para G, (s) . Indicar
claramente hasta donde es valido el modelo.
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b) Considerando que la corriente minima de salida puede ser 10 veces menor que la
maxima, disefiar G (s) de modo de obtener error nulo al escalén, maximo ancho de banda
y un adecuado margen de fase con la planta G, (S) especificada. El controlador puede

tener 2 ceros y 2 polos como maximo. Trazar el diagrama de Bode correspondiente. NOTA:

recordar que el modelo de la planta corresponde a la situacién de maxima corriente.

c) Elfiltro de salida del convertidor cuya G, (s) fue enunciada al inicio puede modificarse

segln como se muestra en la figuras la y 1b. Elegir una de las topologias fundamentando

adecuadamente la decision. Definir R, 6 Ry segun se trate en términos de R,. NOTA: no

es necesario calcular la funcién de transferencia.

Figura 1.a

d) Determinar la funcion de transferencia de la planta G, (s) modificada segun lo elegido

en el inciso c) y hallar el compensador G, (s) gue responde a lo solicitado en el inciso b)

(méximo ancho de banda, adecuado margen de fase, error nulo al escalén y maximo de 2
polos y 2 ceros en el compensador). Trazar el diagrama de Bode correspondiente. ¢ Cual es

la mejor alternativa de compensacion (la del inciso b 6 d), y por qué?

Problema 2

Se pretende construir un sistema de control de posicion para un motor de corriente continua
(CC) con excitaciéon independiente. El sistema presenta un torque de perturbacién constante
sobre el eje Tr=5x10">Nm que se opone al torque Ty generado por el motor. En la Tabla 1 se

resumen los parametros del motor obtenidos a través de ensayos.

Tabla 1: Parametros del motor

Tensién nominal de armadura, Vyyoy = 48V Constante de tiempo eléctrica, T4 = 6.3ms

Velocidad angular nominal, wyoy = 214.71/s Constante de tiempo mecanica, 7y = 100s

Potencia nominal, Pygy = 1/20 HP =~ 37.3 W | Rozamiento del eje, B = 2 X 10~*Nms/r

Resistencia de armadura, Ry = 7Q) Constante del motor, K, = 0.19Vs/r
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A partir de los datos suministrados se pide:

1)

2)

Dibujar un diagrama de bloques correspondiente al motor CC (sin control de posicion),
gue tenga en cuenta la entrada de perturbacion Tg, la tensién de armadura de entrada 1/,
y la velocidad angular de salida w .

Encontrar la expresion matemética para w , en funcion de las dos entradas Tp y Vj.
Determine la velocidad angular en estado estacionario (w.) para la condiciéon V, = 35V

y T = 0. ¢Qué velocidad adquiere el motor si se considera ahora la perturbacion?

Calcular.

Para controlar la posicion del eje se plantea el sistema de control mostrado en la figura 2,

donde G¢(s) es la transferencia del controlador, Ap=5 es la ganancia de un amplificador de

potenciay Ky = 1/2m V /r es la ganancia del sensor de posicion.
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Figura 2: Sistema de control de posicion
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Luego, a partir de lo indicado se requiere:

3)

4)

5)

6)

Dibujar el diagrama de bloques completo del sistema de control de posicion
especificando las funciones de transferencias del motor respecto de las dos entradas Ty
y V, a partir de lo calculado en el inciso (1).

Definir la ganancia Ky de modo de obtener a lazo cerrado un sistema tal que para una
entrada de referencia Vg=1V y Tg=0, la posicién del eje 6 seaigual a /6 rad.

Definir cuanto tiene que ser la ganancia de un controlador proporcional G¢(s)=Kc de
manera de obtener el mayor ancho de banda posible, teniendo en cuenta un margen de
fase de 45°. Dibujar el diagrama de Bode correspondiente indicando de manera clara las
singularidades del sistema y el ancho de banda obtenido.

Determinar la posicion angular en estado estacionario (8s5) para una entrada Vg=2V y
una perturbaciéon Tr=0.05Nm. ¢ Qué pasa con la posicién en estado estacionario cuando

desaparece la entrada de perturbacién? Calcular.
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