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xl"?ff SIS I SIS SIS

. . . . I
En la Figura 1 se muestra un sistema resorte—masa—amortiguador. Este sistema consta de |
. . , . I
una masa 2. sujeta a un punto de apoyo superior a través de un resorte de coeficiente de  x(7),

elasticidad & v a un apoyo inferior a través de un amortiguador de constante de

I

|

: ., . . : |
amortiguacion b. Existe ademas una fuerza F(7) aplicada a la masa. Se define una Y
----------- m

coordenada x a traves de la cual se desplaza la masa, asi la distancia entre el punto de

1
apovo v la masa queda representada por x(7). La distancia /p corresponde a la distancia II{ )
b j

entre el techo y el centro de m con el resorte en reposo. Hallar la funcion de transferencia

entre la entrada u(7) [F(¢)] v 1a salida v(z) [x(7)].

Figura 1.
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Considere el sistema de la Figura 2 donde un bloque con masa m esta conectado a una
pared a través de un resorte de coeficiente de elasticidad k. La entrada del sistema es la
fuerza aplicada a la masa representada por u(7) v la salida es el desplazamiento y(¢)
medido a partir de la posicion de equilibrio. El coeficiente de rozamiento del bloque con

el suelo es 1gual a b. Hallar la funcion de transferencia entre la entrada u(z) v la salida

).

k u(t
- WAN—— —(L

b—__
777777777777777%##;#%#

— 0
| Figura 2.
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Considere el sistema rotacional mostrado en la Figura  La entrada es el torque
aplicado al eje 7(7) y la salida es el desplazamiento angular 6(¢) de la carga, cuyo

momento de inercia mas el del eje es J. El coeficiente de friccion de los cojinetes con

el eje es igual a b y el coeficiente de elasticidad del resorte de torsién es A. Hallar la

funcion de transtferencia entre la entrada 7(¢) y la salida 6(%).

r b
\1 24 \
= 7)o




@ facultad de Ingenieria

OBERA

. Ingenieria en Computacion
Sistemas de Control y Automatizacion

Modelado de Sistemas. Funcion de Transferencia y Diagrama de Bloques

Hallar Ia funcion de transferencia entre la entrada u(f) v la salida y(7) de los siguientes

circuitos eléctricos mostrados en las figuras 3(a) vy 3(b).

Rl
+ 4 AMA, A — T
u(f) R L _—C ¥ u(t) R, c=/= @
* -V -
(a) (b)
Figura 3
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Un motor de corriente continua con excitacion independiente. cuyo circuito eléctrico esta

representado en la Figura 4. es controlado por la corriente de armadura, manteniendose la

corriente de campo 7,(7) = I, = ctte. Este motor acciona una carga de momento de inercia
J. En este esquema se tiene:

f

M\ ° 4
R L p
B
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T,: par o torque electromagneético producido por el motor. 7,: par antagonico de la carga.
b: coeficiente de rozamiento.

1. fuerza contraelectromotriz.

R,: Resistencia de la armadura.

L,: Inductancia de la armadura.

K;: constante de proporcionalidad entre el par motor v la corriente de armadura.

K3 constante de proporcionalidad entre la velocidad angular v la tension inducida.

i,. corriente en la armadura. «;\{/fx
. +
. .o . . s . Ra La L if('t) v (f)
V.. tension aplicada a la armadura (accion de control). + o AA—TT——— =22 f
i, () -

. . 7.0
B: desplazamiento angular del eje del motor. 4 . Carga
P E ) v, (1) v FE
B

: velocidad angular del eje del motor.
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Escriba las ecuaciones diferenciales que describen el comportamiento dindmico de este
sistema electromecanico.

Halle la descripcion entrada-salida de este sistema (funcidon de transferencia) en el
dominio de Laplace suponiendo que la entrada, u(?), es la tension de armadura v, (7) y
la salida, y(7), es el desplazamiento angular 6(7). Dibuje el diagrama en bloques de este

sistema dinamico identificando los bloques relacionados al motor y a la carga.

. WW—+
R L Héff—ff(r) v (1)
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Se desea controlar la velocidad del motor y la misma se mide con un tacometro cuya
sefial de entrada es el desplazamiento angular. El diagrama de bloques se muestra en la

Figura 6. Escriba la funcion de transferencia de lazo cerrado entre la salida Y(s) y la

entrada R(s).

Motor
R(s) +; U(s) K 0(1) L(s)
s(t s+1)
Tacometro
Ks .
Figura 6.
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