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Boletin de problemas 1

Prablema 1

En lafigura 1 se muestra un aparato experimental con € cual se determinan las caracteristicas de friccién
de distintos materiales. Se liberaunamasa m con velocidad conociday se desliza por lamuestrade la
prueba. Se monitorizala disminucion de velocidad producida por laresistenciade friccion y se utiliza
paracalcular el coeficiente efectivo de resistenciade viscosidad. Derive la ecuacion de movimiento del
sistemay determine la constante de tiempo del mismo. Derive una expresion paralavelocidad de lamasa
suponiendo que es liberada con unavelocidad inicial vy enuntiempo ¢ = 0. Silamasaesde 10Kg.,y
después de un tiempo de 5.0 segundos la masa esta al 50% de su velocidad inicial, determine €l valor del

pardmetro de amortiguacion.
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Figura 1: coeficiente de friccion del aparato de prueba




Praoblema 2

En un proceso de fabricacion, un motor pone en funcionamiento una muela de superficie de diametro d y
masa m. Lafriccion dela piezade trabajo produce unacarga de torsion proporciona alavelocidad dela
muela. El motor se acciona mediante una fuente de corriente y produce unatorsion proporcional ala corriente
de entrada | s(¢). Derive laecuacion diferencia que relaciona lavelocidad de la muela con la corriente

de entrada. Determine la constante de tiempo del sistemay la velocidad angular de lamuela en funcién

del tiempo para la entrada de corriente que se muestra en lafigura.

2. Dibuje larespuesta de velocidad angular.
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Figura 2: amoladora de superficie y forma de onda de corriente de excitacion.

Praoblema 3

Se disefia un radar de rastreo para seguir €l movimiento de un satélite, tal como se muestra en la figura 3.
Se necesita un sistema de control automatico para posicionar €l angulo ¢ de elevacion de la antena radar
en proporcion aunatension de entrada o de comando v. Se dispone de un servomotor, representado en la
siguiente ecuacion, en el que lainercia de la antena es proporcional ar,:

Ts(d2¢/dt2) + (d¢/dt) = Ky,

donde v, eslatension aplicadaa motor.
Se propone gque mida ) mediante un dispositivo eéctrico tal que:

’U¢ = Kw”(b,



y que v seaproporcional al error v — vy, donde v eslatension de entrada:
v = K(v—wy),
proporcionado de estaformala sefial de posicién para conseguir un sistema de control de bucle cerrado.
(a) Halle la ecuacion diferencial querelacionay con laentrada v.
(b) Halle la"ganancia de estado estacionario” del sistema ;... = (¢¥/v)
(c) Halle lafrecuencia natural no amortiguaday larelacion de amortiguacion de todo € sistema.

(d) Derive unaexpresion parael valor de K que produzca larespuesta més rgpida a un cambio
de escalon en v sin exceder el estado estacionario, (v);—.. Caculee tiempo T para
Y paraacanzar el 90% de (¢);—co-
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Figura 3



