1. Introduccion

-Mision de un sistema de regulacion: Controlar la respuesta

Regulacion Automatica

temporal de una planta o proceso sometido a ordenes o
perturbaciones.

-Esquema de Control:
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2. Analisis estatico de los sistemas de control.

» Esquema simple

V(s) +
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» Disefio de R(s):

- Estabilidad
- Respuesta Transitoria

- Error en régimen permanente

> Estudio en régimen permanente:
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Regulacion Automatica
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2.1. Error en régimen permanente Regulacion Automatica

» Precision del sistema: Expresada en términos de error en régimen permanente
ante unas entradas especificas

» Lo deseable: Que el error sea 0, en la realidad casi imposible.

> Error del sistema: Diferencia entre el valor deseado y el real:

- Para sistemas con realimentacion unitaria:

e(t) = v(t) — y(t) &C ) 5 oo G
E(s) = V(s) - Y(s) : I

-Para sistemas con realimentacion no unitaria
E(s)= V() ~BO =V -HOYE) - w | o
Si H(s)=1 E(s)= E(s) e I
B(s)

H@s) e

» Error en régimen permanente (S. Unitarios):

e, = lime(r) = limsE(s) = lim— )
P ) s- 0 S_)01+G(S)
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2.2. Senales de entrada y tipo de un sistema Regulacion Automatica

1

» Entrada en escalon.(Posicion) v(e) = u, (U V(s)= <

»Entrada en rampa.(Velocidad) v(#)= tTu ()0 V(s)= 1
0 2
S

»Entrada en parabola(Aceleracion) i
s

v(¢) = %tz Qu ()0 V(s)=

»Funcidn de transferencia en bucle abierto:

1+ T, s)(A+ Tps)...(1+ T,,,5)
s (1t T, s)(1+ T 8)...(1+ T 5)

G(s)= K

r = indice del sistema (indicador de tipo de sistema)
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2.3. Errores ante entradas tipicas Regulacién Automatica

» Entrada en escalon.(error de posicion)

- lim sV(s) _ fim sl/s 1 1
e = = - ) -
Yo 01+ G(s) 01+ G(s) 1+1limG(s) 1+ K,
s- 0

K P Constante de error de posicion

a) Sistema de tipo O: e = I |

1+ K }

c) Sistema de tipo 1 o superior: ﬂ ~
e, =0
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2.3. Errores ante entradas tipicas Regulacién Automatica

» Entrada en rampa.(error de velocidad)

o = lim sV (s) _ limSDl/S2 _ 1 _ 1
P01+ G(s) 01+ G(s) limsG(s) K,
K, Constante de error de velocidad 0
ve | |
a) Sistema de tipo O: e, = © g
c) Sistema de tipo 1: e, - %
e) Sistema de tipo 2 o superior: |
e, 0 Regimen Pemanen |
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2.3. Errores ante entradas tipicas Regulacién Automatica

> Entrada en parabola.(error de aceleracion)

e SV(s) _ . sOl/s I 1
e, - lim = lim T 2 -
=01+ G(s) s-01+ G(s) lims*G(s) K,
s- 0

K g Constante de error de aceleracion

Erp

a) Sistema de tipo O:

erp - V(s)
Y(s)
c) Sistema de tipo I: e, =
e) Sistema de tipo 2 o = i
. . . rp K
g) Sistema de tipo 3 o superior:
erp - O Régimen permanente t
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2.4. Sistemas con realimentacion no unitaria
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G (s)=

Regulacion Automatica

V(s) + €(s)
—>
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2.5. Perturbaciones Regulaciéon Automaética

Z(s)

P(s)

V(s) + X [ U(s) " N Z(s)
_ V(s) o P(s)
O 1660 T 62

H_/ /
E, E.

Ev Célculo del error en régimen permanente visto

EZ €,z = limez (t) = limSEZ (S) = - Iim SP(S)Z(S)
P ts ® s- 0 5 0 1+ G(S)
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