TEORIA DE CONTROL I

UNIVERSIDAD TECNOLOGICA DE PANAMA
FACULTAD DE INGENIERIA ELECTRICA

EXAMEN SEMESTRAL
NOMBRE: 9 de diciembre de 2011
CEDULA: Profesor: Lino Aparicio De Gracia
L. Escoja la mejor respuesta. Encierre en un circulo la respuesta que a su

criterio, segiin el enunciado es la correcta. (30 puntos)

1. Convierte una senal analogica en un tren de pulsos de amplitud modulada.

a) Cuantificacion b) Muestreo ¢) Retencion d) Multiplexacion

2. Meétodo de reduccion de errores dinamicos que cominmente es utilizado para
especificar respuesta de frecuencia en amplificadores:
a) Ancho de banda
b) Disefio inherente
¢) Realimentacion negativa de alta ganancia

d) Compensacion dindamica de circuito abierto

3. Es la relacién del movimiento lineal del indicador en el instrumento al cambio en la
variable medida que origina dicho movimiento.
a) Sensibilidad
b) Zona muerta
¢) Campo de medida

d) Discriminacion

4. Algoritmo que convierte una secuencia de entrada en una secuencia de salida de modo
que las caracteristicas de la sefial se cambien de una manera predeterminada.
a) Transformada de Laplace *
b) Muestreo y retencion de datos.
¢) Filtro digital
d) Cuantificacion

5. El filtro antialiassing generalmente es utizado para:
a) Muestrear ficticiamente la sefal y asi obtener una respuesta secuencial del sistema.
b) Atenuar los lébulos y mejorar el fenomeno producido por el uso del ROC.
¢) Trabajar como un filtro disefiado por programacion en serie.

d) Generar un tren de impulsos de la sefial modulada.

6. Una de las siguientes proposiciones es falsa:
a) Para que un sistema discreto sea estable, los polos en lazo cerrado deben presentarse
dentro de un circulo unitario.
b) Si un cero simple se presenta en z = 1 el sistema es criticamente estable.

¢) Los ceros en lazo cerrado no afectan la estabilidad del sistema.
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d) Cualquier polo miltiple en lazo cerrado sobre el circulo unitario hace inestable el

sistema.

Produce un cambio en la pendiente de la recta ideal cuando se produce el error estatico
en los sistemas de medicion.

a) Entrada interferente

b) Entrada modificadora

¢) Entrada ambiental

d) Entradas ambientales opuestas

Una de las siguientes proposiciones es falsa:

a) El retenedor de orden uno produce una reconstruccion mas exacta de la sefal
muestreada en comparacion con el retenedor de orden cero.

b) El retenedor de orden cero aproxima la sefial muestreada por medio de rectangulos
en periodos definidos de tiempo de muestreo.

¢) No es conveniente utilizar un retenedor de orden uno para la reconstruccion de las
sefales,

d) El retenedor de orden uno aproxima a un filtro pasabajos ideal.

El siguiente diagrama corresponde a una de las técnicas de reduccion de errores

estaticos:

a) Entradas ambientales
opuestas.

b) Sistema diferencial

1O =KF ¢) Realimentacion negativa de
Lot =k .

EEISEERY e A alta ganancia

Elemento de

SRR R d) Elemento no lineal de

compensacion

10. Puede cuantificarse con precision por medios matematicos o graficos:

a) Caracteristicas estaticas
b) Caracteristicas dinamicas
¢) Caracteristicas sistematicas

d) Caracteristicas estadisticas
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II. Desarrolle los siguientes problemas en forma clara y ordenada. (70 puntos)

Considere un sistema de control digital en lazo cerrado y con realimentacion unitaria
donde la planta es de primer orden con una constante de tiempo de 1 segundo y tiene un
tiempo muerto de 2 segundos. El periodo de muestreo se supone de 1 segundo (T =1).
a) Disefie un controlador digital PI tal que los polos dominantes en lazo cerrado
tengan un factor de amortiguamiento relativo de & = 0.5 y el nimero de
muestras por cada ciclo de oscilacion senoidal amortiguada sea 10. (15 puntos)
b) Obtenga la respuesta del sistema a una entrada escalon unitario. (5 puntos)
¢) También obtenga la respuesta de la constante de error de velocidad K. (5§
puntos)
d) Encuentre el error en estado permanente en respuesta a la entrada rampa

unitaria (5 puntos)

2. Un sistema de medicion de temperatura consta de un termometro con resistencia de
platino, un convertidor y un registrador de datos. La tabla muestra las ecuaciones

meodelo y los pardmetros de cada elemento del sistema, calcule la media y la desviacion

estandar de la distribucion de probabilidad de error. (20 puntos)

Termometro con Convertidor de Resistencia a ;
. : . 5 Registrador
resistencia de platino Corriente
Ecuaciones | Ry = Ry(1+aT + pT?) | . _ -
g 5 DT 760 i=KRy+KyRpAT, + KAT, +a | Ty=ki+a
R, = 1000 _ K=14134 )
Valores @ =3.909x1073 Ky = 1.4134x107* k= 1.875
medios f = —5.897x10"7 K, = —1.637x1072 i = 9250
(entre 100 y 130°C) a=-191.76 AT,=-10
Arnp_htudes 0n = 433x1072 ox = 0.0, g, =0.0
medias de 9 _ £ g, = 0.0
P g, = 0.0 g, = 0.0, o, =0.24 _
distribucion _ _ a, = 0.10
(s G'B = 0.0 O—AT“ =6.7
gaussiana

3. Un sistema de medicion de fuerza consta de elementos lineales y tiene una sensibilidad

de estado estable total de una unidad. Las caracteristicas dinamicas del sistema se
determinan a través de la funcién de transferencia de segundo orden del elemento

. . < .
sensor, que tiene una frecuencia natural @, =40rads” y una razon de

amortiguamiento & =0.1. Calcule el error dindmico del sistema correspondiente a la
sefal periodica de la fuerza de entrada:

Flt)= SU{sin 107 + ; sin 307 + ;sin 50;} (15 puntos)
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4, Un sensor de nivel de liquido tiene un alcance de entrada de 0 a 15 cm. Utilice los

resultados de calibracion dados en la tabla para calcular la histéresis maxima como un

porcentaje de lad.e.c. (5 puntos)
1;;).;,;] henem 1 60 | 15|30 | 45 | 60| 75| 90 | 105|120/ 135 | 150
Volts A 0.00 | 035|142 | 2.40 | 3.43|4.35| 5.61 | 6.50 | 7.77 | 8.85 | 10.2
creciente O/ P
;’“‘“’%’ 0.14 [ 1.25 232|355 [ 443|570 | 6.78 | 7.80 | 8.87 | 9.65 | 102
ecreciente
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