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




de las tangentes; ademas, dado que, como mencionabamos en la in=
troduccién, todo sistema esta caracterizado de pleno por su fun=
cién caracteristica (denominador de la funcion de transferencié)
y en virtul ¢. que esta funcién no depende de las condiciones ini-
ciales del mismo sistema, cada vez que venga al caso, estas con-

diciones iniciales se supondran iguales a cero; ademds las fun-

- ~ciones transformadas al dominio de Laplace se indican testadas.
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1.20=~ ANALISIS

Para la derivacién del diagrama de block del sistema, que
es al fin de cuentas lo que realmente debe interesarnos desde el
punto de vist> de controles ya que esto es lo que nos definira
al sistema tanto en su estado transitorio como en su estado es=
table, se emplearon ecuaciones elementales de dinamica que aun= .
que no sean todas eilas lineales, se procedid a su linearizacioén

alrededor de un punto de operacidn segin se indicdé en el inciso

1e1

Parte de las ecuaciones que definen a nuestro sistema son:

Toz 2~ =fﬂ‘é} El desplazamiento Z es una funcién

de la velocidad deseada.

20~ F5=Ke (Z-4) lLa fuerza generada por el resorte
es proporcional al desplazamiento

neto del mismo {Z'_X)

3o~ AL =CecdX Por la geometria del sistema se ve
fécilmente que un incremento en
2(AL) es proporcional a uno en
X (4X%)

Aislando en cuerpo libre las masas giratorias se tiene la

Figura 2,
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FIGURA 2

DIAGRAMA DE FUERZAS DE UNA MASA GIRATORIA.

e

De aqui se tiene que:

! La fuerza centrifuga en virtud del movimiento angular sera

boiiifen 2HEYS

Asumiendo, como usualmente acontece, que el gobernador esta

¥
|
E engranado a la flecha de salida.

S T K e s

2mr
Se= éﬂ=’€}25'ﬁé
E SR Q} = Relacidn de engranes
{
o As = Velocidad de la flecha de salida en revolucio-

i nes por minuto

3
' Efectuando momentos sobre el pivote "m". |
|

Lodson A= Lo a s
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De aqui que: .

60- /‘3 =C£;C

Ce=f
Como resultado de lss ecuaciocnes 4, 5y 6 se tiene:

_ [fs = CACI/W/Q//

Transformando y linearizando alrededor de un punto de ope-

racidén cualquiera las ecuaciones 1, 2, 3 ¥ 7

te8em. AZ =Cz2 A N:

2 aws//’

2.80- A/ =hs (AZ -4X)

Jae~ AR =C2 X
703;" A—’ "—"4 A-A_g s C:,’- ﬁs
S a;//’ G Ce 7

2 54 2 C-E /Vga/%

A/.{c

Manipulando ecuaciones 2.a; 3.a:¥ 7.2

o M AZ-CsAN:
AX7T Ll

8.3.“




