
1. Para el proceso involucrado se utilizara una entrada rampa, ya que progresivamente
se irá llenando el espacio de mezclado de pulpa hasta proveer el máximo flujo al
caño de medición, según su tamaño.



2.
3. Se utiliza la ley de control proporcional, asumo que lo que se quiere es la

consistencia de la pulpa dentro de un umbral, se puede estar aplicando un control
proporcional por umbrales en el que se quiera mantener a la consistencia dentro de
un umbral determinado.

4. H(s) -> elemento de medición.
Gc(s) -> elemento de corrección (la válvula es el actuador).
G(s) y punto suma -> dentro del regulador, son el elemento de control y de
regulacion en ese orden.

5. Asumiendo que la pulpa se mezcla con agua, la salida del controlador estará dada
por g/ml (densidad). El agua se mide en ml.

Mati:





e. No existe capa de control ya que para que exista debe haber al menos un medidor y un
elemento de corrección que en este caso no se da. En el dominio del tiempo un medidor
puede ser un voltimetro.
f. Al tratarse de un sistema de tipo 1 con una entrada rampa su error sera 0. Queda definido
por R1 y R2.
g. Una perturbación podria ser

Mati:
el f) está mal pq calcule con Ess = tita i * G en vez de Ess = tita i * (1 - G). el resultado
debería ser R1/(R1+R2)







1) pero llego a Vc = Vi







3. Se puede inferir una ley de control proporcional, ya que la corrección sera igual a la
comparación entre la señal deseada y la obtenida a la salida sin ninguna transformación en
su lazo de realimentación.



Mati: mismo ej pero con otro Hi y Tita





Mati:
(falta completar el ‘a’ y no estoy seguro del ‘b’)



Nosotros hicimos esto pero no se si está bien:

Mati:
(tengo dudas del 2, pq si es la entrada es una rampa que nunca deja de crecer, nunca va a
haber estado estable. La salida siempre se me va a ir a infinito)
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a. Si, es un sistema controlado ya que tiene un elemento de medición (medidor de
temperatura) y un actuador (colector).

b. Se puede estar utilizando una ley de control proporcional por umbrales asumiendo
que el colector tiene distintos niveles y su activación varía segun la magnitud del
error.

c. Los elementos que conforman la capa de control son el actuador (colector) y el
elemento de medición (termometro/medidor de temperatura). Pertenecen al dominio
termico o electrico aca no se.

d. aa
e.
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1. a



2. Interpreto el proceso
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1. F No necesariamente, la respuesta puede estar asociada al tiempo y ser un sistema
de lazo abierto. Un contraejemplo puede ser los sistemas RC que estudiamos en la
materia, su respuesta varia con el tiempo y no es controlada. Para que sea
controlada debe existir un elemento de monitoreo y corrección.

2. F El concepto de QoS de un sistema controlado depende de la carga. Ya que es la
carga

3. V El control derivativo tiene en cuenta las variaciones abruptas tomando acción para
compensar el desvio del valor deseado.

4. F La señal de error y el error en estado estable son dos cosas totalmente diferentes.
La señal de error es la diferencia entre el valor de deseado y el valor obtenido por el
elemento de medición y el error en estado estable se da una vez alcanzado el
estado estable sometido a una entrada por una perturbación particular (normalmente
entrada impulso) y analiza como responde el sistema y si es capaz de volver a su
condición de normalidad.

5. F Es condición necesaria pero no suficiente, en un sistema de lazo abierto puede
haber un elemento de medición que no retroalimente al sistema y se utilice solo para
obtener estadisticas.

6. F El scan de control se da en todos los casos, aun si no hubieran variaciones en el
valor nominal de la respuesta.

7. F El procedimiento PWM modula la amplitud de la señal enviada (energia) por lo que
no implica en si una acción de control proporcional.

8. V Pueden coexistir y dependera del tratamiento interno de las señales que tenga
cada elemento que compone el sistema y sus respectivas salidas.



La relación de transformación que permite la remoción de un bloque de pre
alimentación, es equivalente a una arquitectura de realimentación con H distinto
de 1.

Mati:





1. Lo interpreto como un sistema de control de la luz interior de un edificio, que activa o
desactiva cortinas enrollables para asi tapar la luz exterior en momentos en los que
haya mucha luz solar. El dominio es electrico ya que los sensores captan la luz y
envian señales al controlador de motores para las cortinas. En el sistema ademas de



los sensores existe otra entrada que son los interruptores digitales y el interruptor
maestro.

2. La variable deseada de ser controlada es la luz interior del edificio.
3. La ley de control utilizada es proporcional del tipo on/off ya que el sistema enrollara o

desenrollara las cortinas completamente.
4. El elemento actuador son las cortinas enrollables.
5. Los sensores utilizados son sensores internos que miden la luz actual.
6. Una posible perturbación puede ser el reflejo de luz solar de otro edificio, lo que

haria que nuestro interior tenga mas cantidad de luz solar.
7. a

Mati:

5. F Son 3 conceptos diferentes que se usan para evaluar el rendimiento de un transductor.
Exactitud hace referencia a que tan cerca esta la medición del transductor del valor real, la
precisión es la capacidad del transductor para reproducir consistentemente la misma
medición bajo las mismas condiciones y la linealidad refiere a un transductor que su salida
es directamente proporcional a su entrada.
6. Verdaderas la 1 y 3.



1. No estoy seguro pero creo que verdadero
2. F La placa con la que trabajamos tenia salida analogica y con el motor trabajamos

con eso.
3. Verdadero, habiamos hablado que envia unas señales de ultrasonido si no recuerdo

mal y una de las bocinas la envia y otra la capta cuando vuelve.

Mati:
6.

1. Falso. La topología de EL CONTROLADOR PID (sólo de el controlador) es de
pre-alimentacion, pq están el controlador P, I y D en “paralelo” (no decir “en
paralelo” al profe en el examen)

2. Añado para pensar: Diría que Falso. En sí, el Arduino no tiene salidas analógicas,
pero haciendo uso de una salida digital con PWM, podemos hacer de cuenta que es
analógica. Entonces no tiene salidas analógicas per se, pero sí puede controlar
procesos que requieran entradas de ese tipo

3. V. Mide distancia haciendo uso de su relación con el tiempo que tarda una onda de
ultrasonido en viajar por esa distancia

También está este, no lo hice pero bueno xD:








