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Muestreo y Reconstruccion

EJERCICIO 2.1

Se pretende realizar un sistema de control por computador para el posicionamiento de una
antena de television via satélite. Para ello se ha seleccionado la correspondiente antena
parabolica, un motor de corriente continua, unos engranes y una base que permite la rotacion
de la antena. La funcién de transferencia de todo este conjunto (motor, engranes, base
giratoria y antena) se ha estimado como G(s). Asi mismo se ha incorporado un sensor de
posicion digital, formado por un encoder, cuya funcioén de transferencia viene dada por H(z).
Por ultimo se ha adquirido un amplificador de potencia, de ganancia K, para alimentar al
motor.

G =2 _ 20 H(z)= Y2 o4
V(s) s(s+6) 0(z)
Siendo 0(s): angulo girado por la antena

V(s): tensidon de entrada al motor
Vo(s):dato a la salida del encoder

La senal de referencia se pretende dar por teclado desde el computador.

Dibujar el diagrama de bloques indicando el conjunto de elementos a utilizar, su
disposicion y conexion, su funcion y el tipo de sefiales que aparecen en cada punto del
sistema. Indicar la posicion del computador.

Para realizar el control de dicho sistema se ha seleccionado un periodo de muestreo de 0.05
segundos. Analizar, en base a los datos disponibles, si dicho periodo de muestreo esta
seleccionado correctamente, que factores influyen en su selecciéon y considerando el
amplificador de la cadena directa de valor K, cudl seria su maximo valor para que el muestreo
se realice correctamente con el periodo de muestreo fijado.

Diagrama de bloques del sistema:

Motor, engranes,

Computador Mantenedor Amplificador base y antena
K@ O g U@ [ oz U [k VO | 20 e
i + N i s? +6s -
_________________________ Sensor G(s)
Vo(z) i |
: 0.4 :
H(s)

Funciones:

D(z):  Regulador digital implantado en el computador. Genera la ley de control
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MOZ: Mantenedor de orden 0. Transforma la sefial digital en una analdgica para poder ser
aplicada a los elementos analogicos.

K: Amplificador de potencia
G(s):  Conjunto analdgico que forma el sistema a controlar.

H(z): Conjunto sensor, en este elemento se realiza la discretizacion de la sefial analdgica de
salida del sistema.

En la figura se muestran los tipos de sefiales que aparecen en el sistema. Las sefiales
expresadas como funciones de Z son digitales y las expresadas como funciones de S son

analogicas o continuas. A

Sobre el periodo de muestreo:

FOs _ 20z
2
T=0.05 segundos /
Esto indica que la banda principal es: / '
ws=27—407z@—125 66794 Ds _ 0%

seg seg |

Para seleccionar el periodo de muestreo se hace necesario observar la frecuencia de la sefial
de entrada (o al menos su armoénico principal) asi como las frecuencias de oscilacion que
pueden aparecer por la propia construccion del sistema:

- No es posible decir nada acerca de la entrada ya que no la conocemos.
- Respecto a oscilaciones del sistema:

20K
M(s) = KG(s)  _ s? +6s __ 20K
1+KG(S)H(s) 52 +6s+K-20-0.4 s?+6s+8K
s% +6s

Ecuacion caracteristica: s2+6s+8k = s2+28wn s + ®n2

o2 =8K =2 on= 8K Frecuencia natural de oscilacion del sistema sin
amortiguamiento.

6 3
200n=6 2> 8=—— Coeficiente de amortiguamiento

2\/8K V8K

g =o,V1-82% = = V8K, [1- 8K 1——) V8K -9 Frecuencia real
8K
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2 2
Lacgo 220y, 0,226 Kz % 09) - 0o i

Para este valor de K, la frecuencia de oscilacion tomaria el valor maximo para que se
pudiera muestrear correctamente con el periodo de muestreo fijado de 0.05 segundos.

EJERCICIO 2.2

Para el sistema de control mostrado en la figura:

™, Bo(s) G() .
+ —_
H(s)
T
1
G(S) = ; H(S) =5

Hallar el periodo maximo de muestreo que puede emplearse para que el sistema sea
estable.

z—1 1 z
G(2) = TZRGSL(S—?)) ' z—eST}

R —s 1 z | 1 z | __l z
b s(s=3) z—eTl L, (s-3) z—eT|., 3 z-I
1 z | 1 v/ z
R, =(s-3)- . =—. ==
2 s(s—3) Z_esT|S:3 s z—eT|, 3 z-¢eT

G=27l[ 1z 1z | 1f |, z-] 1 —z+eT4z-1 1 -1
3z e 3 3z

z -1 3 z-¢&T z—¢ ' 3 z—e" e
5 T
GH(z)=—-
@ 3 z—¢&T
1 &T-1
M(z) = G(z) 3 ,-T e’ —1 R T
1+ GH(z) 5 T-1 3z-3T+58" -5 3z+2eT-5 3 275
1+§-Z_e3T zZ+ 3
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La ecuacidn caracteristica es: z+——— =0

Para que sea estable las raices de la ecuacion caracteristica deben estar dentro del circulo
unidad.

2¢’T -5

<1 2¢°T <8 T<lln4
3 3
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