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El sistema indicado en la figura muestra el modelo de la planta identificado mediante ensayos de un
banco de servomecanismo:

P r(s) Pa(s)
V(s) 5 r(s), 1,19 w(S) 1 ,( 5 «(s)
s+5 s+1,19 s

Donde:

V: Es latension aplicada a la etapa de potencia
T: Esel torque generado por la tension aplicada en el motor

)

w: Eslavelocidad angular del sistema motorreductor
o :  Es la posicion angular en sentido del giro del eje de salida del motorreductor

Dicho sistema debera ser estudiado en laboratorio para lo cual se desnormaliza para f=955Hz, de tal
manera de implementar la simulacion electrénica e interpretar los resultados.
P ~(s) Px(s)

V(s) 30000 |7(s), 7142 | w(s) | 6000 £ o(s)
s+30000 s+7142 s

Tal sistema desnormalizado sera implementado con el siguiente circuito:
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Una vez realizado en protoboard, proceder a los siguientes ensayos: v ==

V(t)=1vpp.u(t
® pp.u(t) Figure 1. PDIP/SOIC Package (Top View)
See Package Number DO00BA or PO00SE

a) Graficar mediante mediciones las salidas de torque y velocidad con las perturbaciones
nulas.

b) Graficar mediante mediciones las salidas de torque y velocidad, introduciendo la sefial V(t)
en las entradas de perturbaciones.

¢) Observar la salida de posicion angular al variar el off-set de la sefial de entrada.



