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Ejercicio 0.1

[r—

a) Abrir un documento nuevo de Simulink

b) Obtener la evolucién de la altura del deposito cuando la entrada es
F1=1, s1=0.25, A=1.5y h(0)=2
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Ejercicio 2.1

[—

Dado el sistema:

u=Ri+u,

a) Obtener las f.d.t. U/ s)/U(s) e I(s)/U(s) (B puntos)

b) Implementar en Simulink la primera funcién de
transferencia y dibujar la evolucién de u (t) cuando
la u(t) varia bruscamente desde un valor inicial nulo
hasta 1. (5 puntos)
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Ejercicio 2.2: punto de equilibrio

[—

Dado el siguiente sistema: _F .
F,—a4?2 g\/ﬁ = AH

el

a) Calcular el valor en el que se estabiliza la alturaH ( 7 = 0) cuando F =1
(2 puntos).

b) Calcular el valor de F, cuando la altura H estd estabilizada en H=1
(2 puntos).

b) Comprbar en Simulink que para los valores de F,y H calculados en los 2
apartados anteriores el sistema se encuentra estabilizado (3 puntos)

c) Obtener en un grdfico la evolucién de H(t) cuando F, varia del valor
obtenido en a) al nuevo valor obtenido en b) (3 puntos).
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Ejercicio 2.3: linealizacién

[

Dado el sistema: lli'—l
fl — 81V 2gh = Ah

S1

f2

a) Calcular las f.d.t. H(s)/F,(s) y H(s)/S(s) y particularizarlas para el punto de
equilibrio definido por F,;=1, 5,,=0.3, A=1 (3 puntos)

b) Dibujar en Simulink el diagrama de bloques con f.d.t. que permite obtener
obtener la evolucién de AH(t) en funcién de los incrementos de F, y s,. (2
puntos)

c) Dibujar la grdfica de H(t) cuando F, pasa bruscamente de valer 1 a valer
1,5, manteniéndose s, constante en el valor s,,=0.3 (2 punto)

d) Superponer en la grdfica de H(t) del apartado anterior (obtenida con el
modelo de f.d.t.) junto con la evolucién de H(t) del sistema real. Analizar
las diferencias observadas. (3 puntos)
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Ejercicio:
Sistema multivariable

[—
Dado el sistema del ejemplo anterior: f o
Ah = fr 2 h
fo = s1v/2gh s
1:2

a) Calcular la matriz de f.d.t. de [h(s) f,(s)]T en funcién de [f,(s) s,(s)]
y particularizarlas para el punto de equilibrio definido por f,,=1, s,,=0.3,
A=1 (3 puntos)

a)  Dibujar en Simulink el diagrama de bloques con f.d.t. que permite obtener
obtener la evolucién de Ah(t) y de Af,(s) en funcién de los incrementos de
f, y s4. (2 puntos)

b)  Dibujar la grdfica de h(t) cuando f, pasa bruscamente de valer 1 a valer
1,5y s, pasa de valer 0.3 a valer 0.2 (2 puntos)

c)  Superponer en la grdfica de h(t) del apartado anterior (obtenida con el
modelo de f.d.t.) junto con la evolucién de h(t) del sistema real. Analizar
las diferencias observadas. (3 puntos)
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Trabajo:
depdsitos comunicados

]
h, a) Calcular las f.d.t. [H,(s) H,(s)]
- respecto de [F(s) S,(s)]
n. b) Calcular la Hy(s) en funcion
o= de F\(5)y S,(5)

) f, c¢) Calcular las ganacias estaticas
EJ_% y los tiempos caracteristicos
de dichas f.d.t.
Aihy = fi1 —s14/29(h1 — ha)
Agilg = 81 \/2g(h1 = hz) — 52\/2gh2
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Trabajo:
depdsitos comunicados

[F——— ]

Usando Simulink dar valores coherentes al sistema de
los depositos para su funcionamiento en un p.e.
- a) para los dos depositos con dreas muy distintas y
- b) muy parecidas

+ Obtener las f.d.t. de los sistemas en torno a ese p.e.
- a) a partir de las ecuaciones
- b) mediante identificacién

+ Comparar en Simulink la evolucion de las alturas de los
tres sistemas siguientes; real, f.d.t. a partir de las
ecuaciones y f.d.t. apartir de identificacién
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Ejercicio 3.1:
Ganacia y dindmica ler orden

[FR— ]

Dado el siguiente sistema: fl‘i_l
fl — 81V 2gh = Ah

Si
f.
2

a) Calcular la ganacia del sistema linealizado sobre el p.e. definido por
Fi0=1,540=0.3, A=1. (2 puntos)

b) Comprobarlo el resultado anterior en Simulink introduciendo varias
entradas (2 puntos)

c) Sobre el sistema real comprobar el valor de h() para las diversas
entradas utilizadas en el apartado anterior. Comparar los resultados
de ambos apartados (2 puntos)

d) Calcular el tiempo caracteristico de este sistema (2 puntos

e) Comprobar en Simulink en valor del apartado anterior (2 puntos)
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a)
b)
c)
d)

Ejercicio: sistemas 2° orden

— ]
Para el sistema de la figura: Deposito 1 para 0.882
fi=l, 51703 y A=1: Fa(s) = —~ees Fa(s)
modelo en f.d.t. Fy(s)/F,(s) |  Deposito 2 para 1

f0=1, 5,0=0.3 y Ay=1: Ha(s) = sgoeo Feals)

n Ore] vt Lé_] JL modelo en f.d.t. F(s)/F(s)
t

Hzref Kc 1
F20. F20
'“ D, b *'—l o 6 He
=1 o ! '<I 0.5559
deposito1 -
- H20
520

Obtener la funcién de transferencia de H,(s)/H,(s) (2,5 puntos)
Calcular la estabilidad y la ganacia en funcion de K, (2,5 puntos)
Estudiar la dindmica en funcién de K, (2,5 puntos)

Comprobar los resultados de los 2 apartados anteriores en Simulink
con el sistema real (2,5 puntos)
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Ejercicio 4.1

[—

En el sistema de la figura, para el p.e.: F=1; T,=25; P,=1; T,=8 y S,=0.5

a) Calcular por identificacidn: T,(s)/S,(s) y To(s)/S(s)
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Ejercicio CRB

[F— ]
En el sistema de la figura se desea controlar AH, mediante la entrada AF;:

Pardmetros: A =A,=1, 8,,=5,,=0.3
Punto equilibrio: f}y=f,y=f3,=1, h;;=h,,=0.5669

depositol

!‘

520

deposito2
a) Disefiar en Simulink una estructura de CRB, usando un PID formado por sus
bloques bdsicos (P, Iy D)
b)  Calcular los valores del PID

c) Comprobar la variacién de la respuesta ante cambios en los 3 pardmetros
del PID

d)  Modificar los pardmetros del PID para minimizar la ICE
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Ejercicio: Predictor de Smith

[

* Dado el sistema de la figura:

e-4 s

G(s) =
& 1+s

agua T

ga§

1.- Controlar el sistema usando un predictor de Smith y
compararlo con los resultados anteriores
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Ejercicio: control en cascada

—

En el sistema de la figura, para el punto de equilibrio definido por A,=1, A,=7, F,=1,
S1570.2, 8,p=0.2, F =1, F=2, H,;=1.275, H,;=5.102, se obtiene las siguientes f.d.t.:

i

- Fl(s) _ 1 H2(S) _ 1.052
Fi(s) 3s+1 Fy(s) 37s+1
depositol
a) Disefar una estructura de control en cascada de la altura H, con el flujo F,
(2,5 puntos)

b)  Calcular los controladores de la estructura anterior (2,5 puntos)

c) Comparar los resultados de la estructura anterior respecto a un C.R.B. ante
un incremento de F_ al doble de su valor en equilibrio (comparar a evolucion
de H, y de F,) (2,5 puntos)

d)  Comparar los resultados de la estructura en cascada respecto a un C.R.B.
ante un incremento cambio en la referencia de la altura H,,;que pasa a
valer 6. (comparar a evolucion de H, y de F,) (2,5 puntos)

Ejercicio: control anticipativo

—

En el esquema de control en cascada de la figura se desea minimizar el
efecto de las variaciones en la concentracién de entrada C,,

4+— C, (v

0 96-105
1+24s

+ c
TNl 45 @12 ;,é__ﬁ,

1+30s

a) Disefiar en esquema de control usando la terminologia ISA (2 punto)
b) Disefiar en Simulink el sistema de control anterior (2 puntos)

c) Calcular todos los bloques del anterior sistema de control (2 puntos)
d) Calcular el blogue de C.A. proporcional (sin dindmica) (2 puntos)

e) Comparar en un grdfico la evolucién de CA sin usar el C.A, usando un
C.A. con dindmica y usando un C.A. proporcional (2 puntos) 4

11



Ejercicio control proporcion

[F————— ]
Para el mezclador de temperaturas de la figura, se tiene:
BT, i ecuaciones estdticas: punto de equilibrio:

FT, F=F+F, T, =20;F, =10; T,, =80;F, =2
TF =TF, +T,F, =F =12 T,=30

ecuaciones estdticas linealizadas:

gy F=F+F,
- > T=T.0—T(.E+T20—TOFZ+F.0TI+&,4
FU FD FO FO
F=F,+F,
T=-0833F, +4.16 F2+0.833T1+1.66T2}

identificando se obtienen las ecuaciones dindmicas:

[F(s) 3 3s+1 3s5+1 [FI(S)]
T(s»)| [-08333€735  4.166 €35 | Fy(s)

10s+1 10s+1
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Ejercicio control proporcion

[rm—

En el sistema de la figura F; es una variable de perturbacién,
siendo F, la dnica variable manipulada:

Fl Tl
F,T ol 1
[F(S)} o 3s5+1 3s5+1 [Fl(s)]
T(s)| [-08333€735  4.166 €735 |Fy(s)
105 +1 10s+1

a) Diseflary calcular una estructura de control de T que incluya un
control de proporcién (5 puntos)

b) Comparar la estructura anterior con un CRB cuando F; pasa a
valer 11. Igualmente si ademds T, disminuye a 8° (5 puntos)
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jercicio evaluacion interacciones

[F——— ]

Dado el sistema de la figura linealizado para T,,=20, F,,=10, T,,=80, F,,=2
Fl Tl

— 2

F, T,

e %
L]

a) Calcular Ay, y Mg, (5 puntos)

b) Indicar cudl de los dos posibles bucles de control de T queda menos
alterado cuando se abre/cierra el otro bucle de control de laF
(5 puntos)

v 1 1 P
~ | —0.8333 4.166 | | F»
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Ejercicio control multivariable

[— ]
Dado el sistema de la figura linealizado para T,,=20, F,,=10, T,,=80, F,,=2
Fl Tl
—i—l 1 1
Lo F(s)| 3s+1 3s+1 [F,(s)}
[T(s)} —08333€735  4.166 €735 | Fy(s)
10s+1 10s+1

-
FT

a) Disefiar y calcular un control multivariable de Ty F (4 puntos)

b) Dibujar la volucién de las salidas ante un cambio de refrencia de F
y también ante un cambio de referencia de T (3 puntos)

c) Analizar la repercusion de la apertura de cada uno de los bucles de
control sobre el otro bucle (3 puntos)
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Ejercicio emparejamiento
Incorrecto

[—

Dado el sistema del ejercicio anterior
Fl Tl

— 2 1 1

F, T, N 3s+1 3s+1

_iﬁ Gl
—08333€735  4.166€73
10s+1 10s+1
FT

a) Disefiar y calcular un control multivariable, de manera que el
control de T se efectué con F, y el de F con F, (5 puntos)

b) Analizar la repercusién de la apertura de cada uno de los bucles de
control sobre el otro bucle (5 puntos)
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