DEPARTAMENTO DE INGENIERIA MECANICA FACULTAD
DE CIENCIAS EXACTAS Y TECNOLOGIA -U.N.T.
CATEDRA “SISTEMAS DE CONTROL”

San Miguel de Tucuman, 22 de abril de 2019
ALUMNO:

TRABAJO PRACTICO N°4: Acciones de control.

PROBLEMA N°1:

Vimos que el error estacionario es una caractesigtel control proporcional (P), que puede ser
eliminado usando accion de control integral (IxoEs comprobaremos en el siguiente problema:
Sea el sistema de control P de nivel de liquidoreranque como muestra la figura. Se pide:

a) Diagrama de bloques.

b) Encontrar la respuesta temporal del sistemaafycgr la misma para un cambio del tipo escalén
unitario en la entrada de referencia.

c) idem al anterior considerando que el controlas$aP+I.

d) idem al anterior considerando que el controlagosolo .

e) Si a la salida del tanque si ubica una bomlz#edplazamiento positivo, cémo afecta la misma en
la respuesta temporal del sistema?.
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PROBLEMA N°2:

Este problema nos mostrara que un sistema conmlelfijura, sujeto a una perturbacion, puede o
no eliminar el error del sistema dependiendo ddoéalizacion de la integraciéon (o factor
integrador).

Para cada uno de los diagramas de bloques dauta figen funcién de los valores de las constantes
indicadas en Tabla 1, determinar la desviacion stade estacionario para una perturbacion en
escaldn unitario. Explique los resultados.

DIAGRAMA (1)

(N&) s
g‘ »2‘ TEIH =7 Tabla 1
Ki 5,0 7,0 9,0
K1 2,0 4,0 5,0

DIAGRAMA (@)

T 0,5 1,0 15

K1 C(s>

SIS+ Kp 1,0 2,0 3,0
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PROBLEMA N°3:
Este problema ilustrara el hecho de que la acadeodtrol derivativa no se debe usar sola. Passteima de
control de nivel de liquido de un tanque (diagraimdloques en la figura), se pide:
a) Obtener la respuesta en estado estacionario parasefial de referencia en escalén unitario en
funcién de los valores de las constantes indicaddBabla 2. Es ésta una respuesta conveniente?.
b) Obtener la desviacién en estado estacionario paeasefal perturbadora en escalén unitario.
Comparar la respuesta con la que se tendria gillsiera control alguno.

Tabla 2
QUS>
KD 1,0 3,0 9,0
HCS>
R/(RCS+1> =
R 2,0 4,0 50
C 0,5 1,0 2,0

PROBLEMA N°4:
A continuacion se analizara la perfomance de utral@ador multilazos utilizado en practica de lator,
para el control de temperatura del agua en uniestgcalefaccionado. El lazo de control consta de:

1- Una termorresistencia tipo Pt100, calibrada eramga de 0 a 300 [°C].

2- Un transmisor de temperatura marca DATEXEL, mod®d 1110, ajustado para un rango de 0 a

100 [°C] para una sefial de salida de 4 a 20 [mA].
3- Un controlador PID multilazo, marca Smar, modelo600, ajustado en Accién Inversa (+ Kp).
4- Un recipiente conteniendo agua caliente obtenidagalio de una resistencia eléctrica.

Se necesita analizar el ajuste del controlador Iparsiguientes casos de estudio:

Caso N°1:Accion Proporcional (P)
Ganancia: Kp =1

Temperatura inicial: Py=........... [°C]
Valor deseado: SP =............ [°C]
Sefial de polarizacién: yw 50 [%]
Temperatura final: PM= ............. [°C]

Caso N°2:Accion Proporcional (P)
Ganancia: Kp =2

Temperatura inicial: Py=........... [°C]
Valor deseado: SP =................... [°C]
Sefial de polarizacién: y& 30 [%]
Temperatura final: PM=............. [°C]

Caso N°3:Accidon Proporcional + Integral (P+I)
Ganancia: Kp =1

Tiempo integral: Ti = 1 [min]

Temperatura inicial: Py=.............. [°C]

Valor deseado: SP =................. [°C]
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Sefial de polarizacién: y& 20 [%]
Temperatura final:

PVii =, [°C] p/ Ti =1 [min]
PVio =i, [°C] p/ Ti = 2 [min]
PVis =i, [°C] p/ Ti = 3 [min]
Sefal de salida del controlador:

10 " [%] p/ Ti =1 [min]
11 [%] p/ Ti = 2 [min]
ML=, [%] p/ Ti = 3 [min]

Caso N°4:Accion Proporcional + Integral + Derivativa (P+1+D)
Ganancia: Kp =1

Tiempo integral: Ti = 2 [min]

Tiempo derivativo: = 2 [min]

Temperatura inicial: Py= ................... [°C]

Valor deseado: SP =.............ccce e, [°C]

Sefial de polarizacién: y& 50 [%]

Sefial de salida del controlador:

11 WO [%] p/ Ti = 1[min]
11 [%] p/ Ti = 1,5[min]
ME = eeeinenens [%] p/ Ti = 2[min]

NOTA: En los casos de estudios N°1, N°2 y N°3, considguerla desviacion en estado estacionario es
constante (e= cte.). Para el caso de estudio N°4, se realimagnsayo en laboratorio para completar la Tabla

1y determinar la variacion de la temperatura déiob

t[s] PV; [°C]

Tiempo Temperatura fing

0

15

30

45

60

75

90

105

120

Tabla 1: Variaciéon de la temperatura

del bafio en funcién del tiempo.
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