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INTRODUCCION

El propbsito fundamental de este estudio es mostrar de la
manera mas sencilla posible el desarrollo analitico de un gober-
nador ISOCRONO; dicho en terminologia de control, derivar la fun-

cién de transferencia del sistema analizado.

De antemano aclaramos gque para la comprensidn de este tra-
bajo solamente son necesarios conocimientos elementales de teoria
de control, a saber, nocién de transformada de Laplace, lineari-
zacidén de ecuaciones, criterios de estabilidad, posicién de ra=-

¢ :
ices, respuesta de frecuencia, etce

Hablemos ahora un poco sobre gobernédores. El sencillo go-
bernador mecinico de Watt de masas giratorias es todavia el co-—
razbén de muchos sistemas de control de velocidad. Su construc—
cién relativamente sencilla, su viabilidad y su bajo costo 1o
han mantenido; pese a los grandes Yy atropellantes adelantos de

puestra época actual, en un puesto muy privilegiado de populari-

dad dentro dg los medios mas efactivos de control de velocidad.

Todos los gobernadores caen dentro de dos grandes clasifi-
caciones, los ISOCRONOS y los NO-ISOCRONOS, Los primeros tienen
como caracteristica principal el que mantienen la magquina prima
a velocidad constante (en estado estable) independientemente de
los cambios de caéga; explicando mejor, si sge genera un cambio
en la carga de la maquina cuya velocidad se quiere controlar,
se producira un transitorio cuyas caracteristicas, desde el pun=~

to de vista de controles, estan determinadas por el denominsador




de la funcién de transferencia del sistema anzlizado, esto es,
exclusivamente por la funcion caracteristica. Durante este tran=
sitorio si habra variaciones en la velocidad, sin embargo, una
vez que el mismo ha muerto, la velocidad de la maquina sera la

misma que la que existia anterior al cambio de cargi.

Para los gobernadores NO~ISOCRONOS la sitvacidn es diferen-
te, o sea, un aumento de carga acarrea una disminucién en la ve-

locidad, o a la inversa.

Aunque dentro de estas dos grandes clasificaciones de gober-
nadores podemos diferenciar un sindmero de arreglos mecénicos o
eléctricos, es imposible pretender un andlisis general de todos
ellos; razén por la cual limitamos este estudio al gobernador

Isécrono mostrado esquematicamente en la Figura 1.
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4.~ DERIVACION ANALITICA DEL DIAGRAMA DE BLOCK DEL SISTEMA.

Como se verd mas adelante el sistema analizado es un siste~

ma de control tipo integral, © seé-qua en el denominador de la
funcion de tfansferencia.se tiene una "s" con exponente 1, razdn
misma por lo que resulta insensible a cambios de carga en esta-
do estable y que es precisamente lo que le da el caracter de I~

s0crono,

1.1e= NOTA ACLARATORIA

Con objeto de evitar repeticiones jnitiles durante el ana-
1isis de nuestro sistema conviene aclarar que.para todas las li-

peaxrizaciones en las funciones utilizadas se eché mano del método




