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1. Para los sistemas electromecanicos que requieren una gran amplificacion de potencia, se

emplean con frecuencia amplificadores rotatorios. Una amplidina es un amplificador de
potencia rotatorio. En la figura se muestra una amplidina y un servomotor. Supéngase que
Vg = Kalg Y Vg = K.

Encuentre su modelo matricial en variables de estado. (7)
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El sistema de dos tanques que se muestra en el dibujo adjunto, esta controlado por un
motor que ajusta la valvula de entrada y finalmente varia el caudal de salida: Q; = 0.2.1
m3/A-seg. Las resistencias hidraulicas de las valvulas y las capacidades de los tanques se
indican en el dibujo.

I—p Motor
Sehal de
entrada
U
Véhvuls + &
h; R=2
h2 Rz =3
> b




a) Considerando la corriente i(t) como entrada y la altura de nivel h,(t) como salida, hallar
un modelo de estado matricial. (4)

b) Averiglie la estabilidad, controlabilidad y observabilidad completa de estados de la
planta. (2)

c) Disefie un sistema de control de seguimiento mediante realimentacion de estados con
observador que permita controlar la altura de nivel h,, con una dinamica sin
oscilaciones con un tiempo de establecimiento de 1 seg. Muestre el esquema de
disefio y calcule las ganancias de las realimentaciones del controlador y del
observador. (7)
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