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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

modificar 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

El circuito de la figura 1 implementa un derivador analégico para el cual se requiere que la tension de
salida cumpla con: v, = 100us v; en el mayor rango posible de frecuencias.
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Figura 1: Circuito derivador y caracteristica del amplificador operacional

)% w [—r/s]

a)- Dibujar un diagrama de bloques del sistema indicando de manera clara las diferentes funciones de

transferencia.

b)- Dimensionar Ry, R, y C de modo de cumplir con la consigna. Considere la caracteristica A(w) del
amplificador operacional indicada en la figura. Asuma para el operacional Z;y = oy Z, = 0.
c)- Dibujar un diagrama de Bode mostrando 1/H, A(w), G y T, verificando la estabilidad del caso.
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Problema 2

En la figura 2 se muestra el circuito correspondiente a un Multivibrador astable, utilizado para la
generacion de la base de tiempo de un controlador digital.
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Figura 2: Circuito Multivibrador astable

a)- Dibujar el diagrama de bloques del sistema representando adecuadamente las distintas etapas.
b)- Encontrar la expresion diferencial general del sistema. Representar en un diagrama de plano de
fase de variables (v., v.) el comportamiento del sistema.

c)- Dibujar la evolucion temporal de la variable v, identificando claramente parametros como
amplitud, valor medio y periodo.

d)- Determinar la expresion para el célculo del periodo de oscilacién del sistema en funcién de los
parametros definidos.

Problema 3

En la figura 3 se muestra el esquema de un sistema de control de temperatura de un horno, en el cual
se emplea una técnica PWM con zona proporcional. Los pardmetros relevados del sistema térmico
son indicados en la figura.
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Figura 3: Sistema de control de temperatura

a)- Dibujar un diagrama de bloques del sistema de control, identificando de manera clara las
transferencias de las distintas etapas en la cadena de avance y en la realimentacién. Asumir que el
amplificador operacional presenta caracteristicas ideales.

b)- Determinar el parametro Vy, correspondiente a la rampa de modulacion, de modo de garantizar
que el sistema de control no opere en modo ON-OFF para cualquier valor de referencia.

c)- Para el valor de referencia Vi = —3.5V determinar la temperatura del horno y la tension V; en
estado estacionario, Ty, Y Vi, Fespectivamente.
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d)- Para la condicion del inciso anterior, dibujar la sefial de potencia P a la salida del comparador,
indicando de manera clara amplitud, periodo y ciclo de trabajo.

e)- Considerando que se satisface T « 7, estimar la amplitud del ripple de temperatura en el horno
debida a la componente PWM. En caso de ser necesario, utilizar figuras y/o formas de onda para el
célculo.

Problema 4

Determinar (V,), {iy1), {i,,) ¥ D para el convertidor Cuk de la figura 4, operando en la condicion
Vy = Vin /2. Ajustar L, para cumplir CCM. Considerar C;, C, Yy L, lo suficientemente grandes de forma
de aproximar para este analisis que Avgy = Avg, = Aij, = 0.
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Figura 4: Convertidor Cuk
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