ESTABILIDAD DE SISTEMAS
REALIMENTADOS

Resolucion: ejercicio 3_5
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La figura muestra, en esquema, un sistema para reducir el espesor de determinadas placas de
acero.
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Una tensién proporcional al grosor deseado de la placa es la entrada de referencia y otra
proporcional al valor real del grosor es realimentada.

La sefial de error convenientemente amplificada activa un motor que posiciona la herramienta de
corte. Un determinado tiempo T[seg.] transcurre antes que el grosor sea detectado al alcanzar
este el punto de medicion.

a) Si la placa de acero se mueve a una velocidad de 0.1 m/s., halle la maxima distancia ‘d’ que
mantiene estable al sistema.

b) Si d = 0.8dmax. Y la referencia cambia en forma de escalon de modo de reducir el espesor
en 1 mm, grafique el perfil del corte a partir del cambio producido en la referencia.
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Analisis del sistema sin retardo

Sensor bien cercano al actuador

Evans root locus
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Analisis del sistema sin retardo

Diagrama de Bode
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Analisis del sistema sin retardo

Respuesta al escaldon con K=1
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Analisis del sistema

Sensor ubicado a una distancia d = 4cm _

Respuesta al escalon con K=1 _

Cuando el sensor se separa del
actuador se incorpora al modelo
un retardo que es funcion de la

distancia d y de la velocidad de

desplazamiento de la chapa.
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I - Velocidad de la lamina?
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e ¢Qué pasa con el desperdicio?
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Calculo de la distancia limite

Sistema sin retardo MP[rad] + ¢rer =0
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Respuesta al escaldn

Condicion limite
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¢Puedo hacer que el sistema tolere mas retardo? | Ganancia K?
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Sistema con ganancia K=0.4 (sin retardo)
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En este caso se duplica
el desperdicio para el
mismo v.




