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22 Evaluacion (recuperacion) — NEUMATICA, OLEOHIDRAULICA, SISTEMAS AUTOMAT. Y DE CONTROL

Problemas

e Disefia un circuito neumatico para el empuje consecutivo de dos piezas a distintas distancias, segin el
siguiente diagrama de movimientos. EI movimiento se debe iniciar con un pulsador manual.
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» Elesquema de la figura representa un sistema de control de posicion angular para una camara.
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Esta compuesto por:

0 Un potenciémetro de desplazamiento lineal alimentado por una fuente de Ucc=10 V. La posicion del
cursor proporciona la sefial de referencia: 10 V equivale a fijar 360° y 0 V equivale a fijar 0 r.p.m.
0 Un restador de ganancia unidad realizado con un amplificador operacional.
o Un controlador proporcional-integral de modo que la camara se desplaza tanto mas rapido cuanto mas
lejos se halla de la posicion seleccionada, con una funcion de transferencia: Mp(s)=Kp+Ki/s, cuya
ganancia proporcional es K»=100 y cuyo pardmetro K; es regulable.
Un potenciémetro circular de 360° alimentado por una fuente de Ucc=10 V.
o Un motor de c.c. cuyo rotor esta alimentado por el controlador, con las siguientes caracteristicas:
» Rr=10Q, J =104 kgh?, K» = 0.0628 NIth/A, Kz = 0.0159 VI[s/rad
= Inductancia del inducido y friccién en el eje despreciables.
y cuya funcion de transferencia es :
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donde ¢ es la posicion angular (en ) y Ures la tension del rotor (en V).
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Representa el diagrama de bloques del sistema.

Reduce el anterior diagrama de bloques a la forma canonica.

Determina la funcion de transferencia del sistema, M(5) = 6/ 6o, e indica de qué orden y de qué tipo es.
Determina el margen de variacion del parametro integral del controlador, Ki, para que el sistema sea estable.
Determina el error en estado estacionario cuando la entrada es un escalén de amplitud 360 ©, a partir de la
funcion de transferencia en lazo abierto del diagrama con realimentacion unitaria, Gx(s), segin:
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Cuestiones

» Sefiala los diferentes tipos funcionales de bombas hidraulicas y sus caracteristicas esenciales.
« Dibujay explica someramente el diagrama de bloques general de un sistema de control.

Puntuacion:  problema 1: 3 puntos, problema 2: 4 puntos; cuestiones: 1,5 puntos cada una.
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