Antenas y Telescopios:
control y seguimiento

Ejercicios practicos



EJERCICIO 1

CONTROL PROPORCIONAL-(P)

SISTEMA DE ORIENTACION
r(+)=0.3 t
R(s)}—E(s) U(s) | 105 O(s)
e Kp 1 s2s+14)

1)Calcular el error de seguimiento (ess) en funcion de Kp si la velocidad del
satélite es de w(1)=0.3 rad/s

2)Si suponemos que el ancho de banda proveniente del satélite, para que la antena
no pierda sefial, es de 0.1 rad y admitimos que el error mdximo de seguimiento sea
del 10%, calcular el valor minimo que tiene que tener kp

3)Representar graficamente para Kp=1y para el valor hallado en el apartado 2, el
angulo de posicion, el error, el par motor, velocidad de la antena, la
aceleracion y las fuerzas de rozamiento.

4) Dibujar el lugar de las raices del sistema




EJERCICIO 2

CONTROL PROPORCIONAL-(P)

r(+)=0.1 t2 SISTEMA DE ORIENTACION

R(sk—>E(s)7>—U(s) | 105 O(s)
BESS Kp 7 5125 +14)

1)Calcular el error de seguimiento (ess) en funcion de Kp si la aceleracién del
satélite es de a=0.1 rad/s?

2)Si suponemos que el ancho de banda proveniente del satélite, para que la antena
no pierda sefial, es de 0.1 rad y admitimos que el error mdximo de seguimiento sea
del 10%; calcular el valor minimo que tiene que tener kp

3)Representar graficamente para Kp=1y para el valor hallado en el apartado 2, el
angulo de posicion, el error, el par motor, velocidad de la antena, la
aceleracion y las fuerzas de rozamiento.




EJERCICIO 3
CONTROL PROPORCIONAL-DERIVATIVO (PD)

r()=0.3 t SISTEMA DE ORIENTACION

R(s 10.5 O(s)
jé, — Kp(+Td $) ™ Sazs+14)

1)Calcular el error de seguimiento (ess) en funcién de Kp y de kd si la velocidad
del satélite es de w(t)=0.3 rad/s. ¢ Que conclusiones obtienes?

2)Si suponemos que el ancho de banda proveniente del satélite, para que la
antena no pierda sefal, es de 0.1 rad y admitimos que el error mdximo de
seguimiento sea del 10%, calcular el valor minimo que tiene que tener los
coeficientes del PD

3)Representar graficamente para Kp=1y para el valor hallado en el apartado 2,

el dngulo de posicion, el error, el par motor, velocidad de la antena, la
aceleracion y las fuerzas de rozamiento. Comparar con el ejercicio 1

4) Dibujar el lugar de las raices del sistema, considerando como pardmetro
variable la cte del motor (Km=10.5 ). Comparar con el ejercicio 1




EJERCICIO 4

CONTROL PROPORCIONAL-DERIVATIVO (PD)

(1)=0.1 2 SISTEMA DE ORIENTACION
r(t)=0.

R(s 10.5 O(s)
f 7 Kp(+Td s) ™ Sazs+14)

1)Calcular el error de seguimiento (ess) en funcion de Kp y de kd si la aceleracion
del satélite es de a(t)=0.1 rad/s2. ¢ Que conclusiones obtienes?

2)Si suponemos que el ancho de banda proveniente del satélite, para que la antena
no pierda sefial, es de 0.1 rad y admitimos que el error mdximo de seguimiento sea
del 10%, calcular el valor minimo que tiene que tener los coeficientes del PD
3)Representar graficamente para (Kp=1, Td=5) y (kp=5, Td=2) los errores asi
como la posicion del antena en cada caso. Comparar con el ejercicio 2




EJERCICIO 5

CONTROL PROPORCTONAL-INTEGRAL (PI)

r(t)=0.3 1 SISTEMA DE ORIENTACION

R(s : 105 | O(s)
% — Kp(+1/Tis) Pl 5azs+1a)

1)Calcular el error de seguimiento (ess) en funcién de Kp y de ki si la velocidad del
satélite es de w(1)=0.3 rad/s. ¢ Que conclusiones obtienes?

2)Si suponemos que el ancho de banda proveniente del satélite, para que la antena
no pierda sefial, es de 0.1 rad y admitimos que el error mdximo de seguimiento sea
del 10%, calcular el valor minimo que tiene que tener los coeficientes del PI
3)Representar graficamente para (Kp=1,Ti=1) y (kp=40, Ti=40) los errores de
seguimiento en cada caso. Comparar con los ejercicios 1y 3

4) Dibujar el lugar de las raices del sistema, considerando como parametro
variable la cte del motor (Km=10.5 ) para los dos casos. Comparar con los
ejercicios 1y 3




EJERCICIO 6

CONTROL PROPORCIONAL-INTEGRAL (PT)

~(1)0.1 12 SISTEMA DE ORIENTACION

R(s . 105 | O(s)
/ — Kp(+1/Tis) P 5azs+1a)

1)Calcular el error de seguimiento (ess) en funcién de Kp y de ki si la aceleracion
del satélite es de a(t)=0.1 rad/s2. ¢ Que conclusiones obtienes?

2)Si suponemos que el ancho de banda proveniente del satélite, para que la antena
no pierda sefial, es de 0.1 rad y admitimos que el error mdximo de seguimiento sea
del 10%, calcular el valor minimo que tiene que tener los coeficientes del PI
3)Representar graficamente para (Kp=1,Ti=1) (kp=40, Ti=40) los errores de
seguimiento en cada caso. Lo mismo para (kp=1, Ti=0.1) y (kp=40, Ti=4).

4) Dibujar los 4 lugares de las raices. ¢Que conclusiones obtienes?




EJERCICIO 7
CONTROL PROPORCIONAL-INTEGRAL-DERIVATIVO (PID)

SISTEMA DE ORTENTACION

R(s : 10.5
( —» Kp(1+Tds+1/Tis) s(125 +14)

O(s)

+

Ajustar los pardmetros del PID, representando grdficamente el dngulo de
posicion de la antena para los siguientes dos casos y analizar los resultados en
cuanto a estabilidad y error de seguimiento (Suponemos que el ancho de banda
proveniente del satélite, para que la antena no pierda sefial, es de 0.1 rad y
admitimos que el error mdximo de seguimiento sea del 10%).

R(s)=0.3/s?
1) La velocidad de giro de la antena sea de w= 0.3 rad/s

2) La aceleracidn de la antena sea de 0=0.2 rad/s? I / R(s)=0.2/s3
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