Sistemas Tecnoldgicos

Un sistema tecnoldgico consiste en una cantidad de componentes que interactian entre si
con un objetivo en comun. Su estudio puede realizarse en forma analitica (componente por
componente) o de forma sistémica, es decir en bloques funcionales, donde lo que interesa es
los ingresos (materia, energia o informacion) y los egresos (los resultados) del proceso o
sistema. Esta forma de estudio ha surgido por la complejidad creciente de los sistemas y las
especificidades de las distintas tematicas a abordar, lo que hace indispensable para la
ingenieria el trabajo en equipo, donde para cada bloque del sistema habrd especialistas para
definir sus partes e interacciones.

La cantidad de bloques funcionales de un sistema depende de la profundidad de
conocimiento que posea la persona que lo realiza. Por ejemplo, una heladera es un sistema
que transforma energia eléctrica (en su entrada) en energia térmica (en su salida), alguien que
posea mayor conocimiento dird que posee un motor eléctrico (un bloque) que activa un
compresor (otro bloque); aumentando el nivel de conocimiento diriamos que posee un
termostato (sensor) que hace intermitente su trabajo, segin la temperatura deseada; si
sabemos mas del tema diremos que posee un serpentin (otro bloque) donde ingresa el gas a
presién y luego se expande... y asi sucesivamente, hasta llegar al estudio de cada componente
de éste aparato o sistema. Es decir, partir de un todo para llegar a las particularidades
(enfoque sistémico) o, partir de cada componente (particularidad) para llegar a un todo
(enfoque analitico).

Tipos de sistemas tecnoldgicos

Los sistemas tecnoldgicos (procesos de produccién, motores, generadores, maquinas, etc)
pueden ser, desde el punto de vista de su control, de tres tipos:

Manuales: cuando es la persona que tiene que activarlos o desactivarlos. Por ej. encender o
apagar un motor.

Automaticos (o de lazo abierto): cuando realizan una secuencia de acciones (generalmente
en funcién del tiempo) para lograr su objetivo. Por ej un semaforo.

Auténomos (o de lazo cerrado): éstos poseen una retroalimentacion, realimentacién o
feedback que hard que en su salida siempre se tenga el producto esperado, por mas que
existieran variables (presion, temperatura, humedad, etc.) que lo perturben. Por ej un AAo
una plancha mantienen la temperatura, independiente de la accién del operario.

Para clasificar si un sistema es autébnomo o automatico hay que definir bien cual es la funcién
(para que sirve). Por ej la funcién del AA es mantener la temperatura, al igual que la plancha.
Otro ejemplo podria ser un lavarropas (automatico), realiza una secuencia de acciones, pero
no posee una realimentacién entre la entrada y salida que determine cumplido su objetivo
(ropa limpia).



Control en lazo (o bucle) cerrado:
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La salida del sistema se mide por medio de un Sensor, y
se compara con el valor de la entrada de referencia u(t).

De manera /ntuitiva se deduce que, de este modo, el
sistema de control podria responder mejor ante las
perturbaciones aue se produzcan sobre el sistema.

La realimentacidn puede ser positiva, cuando el sistema se desestabiliza, o negativa cuando
tiende a estabilizarse y lograr su objetivo.

A los efectos de TP 4 que deben realizar nos interesa el bloque actuador (motores,
generadores, etc.), o si es un proceso de produccién, el bloque siguiente.

Tipos de control

On-Off o encendido —apagado, es el mas simple de todos y consiste en una llave (de solo dos
posiciones) que deja o no pasar la energia, la materia o la informacién. Por ej el termostato de
una heladera.

Proporcional: en éste caso, la variable que se quiere controlar (materia, energia o
informacidn) pasa acorde a la apertura gradual continua de una llave (por ejemplo una
canilla, o el potenciémetro de un amplificador).

Derivativo: éste tipo es mas complejo y requiere de sefiales eléctrico-electrdnicas que haran
gue el control se realice sobre la derivada de la variable a controlar. Por ejemplo,
supongamos que debemos mantener constante (fria) la temperatura de una habitacion, y de
repente se abre una puerta y empieza a entrar aire caliente, el AA debera aumentar
bruscamente el nivel de aire caliente a extraer para lograr su cometido, anticipandose a la
entrada de aire caliente. Es un control anticipativo.

Integral: de igual complejidad que el anterior, pero ahora el sistema actua sobre la
persistencia (pasado) de la sefial que se desea controlar y realiza una integracién (sumatoria)
de los valores de la variable a controlar.

Los sistemas actuales de control son tipo PID (Proporcional-Integral-Derivativo), por ejemplo
en los autos se encuentran en el ABS (sistema antibloqueo) , en el control de estabilidad (ESP),
etc., lo que garantiza mayor seguridad en la conduccién. En los vehiculos auténomos, al igual
que en la inteligencia artificial tenemos muchisimos de éstos sistemas complejos de control,
imitando los controles bioldgicos de las personas.



Rendimiento de los sistemas

Llamamos rendimiento (1) a la relacidn o cociente entre lo que sale del sistema (materia,
energia o informacidén) y lo que ingresa al mismo, o sea 1) = salida / entrada, es un nimero sin
dimensién (<1) que multiplicado por 100 da en % (porcentaje), por lo tanto debo trabajar en
las mismas unidades, de potencia o de energia.

Por ejemplo, si a un motor ingresa una potencia de 1200w y en su eje se obtiene una potencia
de 1,25 Hp, su rendimiento serd n=931w/ 1200w = 0,77 en porcentaje 77%. (recordar
1Hp=745w)

El esquema en bloques seria el siguiente, donde el proceso lo realizaria el motor, convierte
energia eléctrica en mecdnica, y en la retroalimentacion, si existiera (lazo cerrado) habria un
sensor que lo controlaria (tipo on-off, proporcional o PID, mas complejo)
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Cuando en un proceso se tiene varios bloques funcionales en secuencia, decimos que es un
proceso en cascada (en serie) y el rendimiento total sera el producto de los rendimientos
individuales (no en%) MNt=MN1XxMN2 ......... XNn

Un concepto similar al rendimiento seria la eficiencia energética (ee), en éste caso si
tendrian dimension (tanto la entrada como la salida). Por ej un auto posee una
ee=101/100Km o 10 Km/], o sea, por cada 10 litros de combustible que ingresa recorre
100Km o, por cada 10 Km que recorre ingresa 1 1 de combustible respectivamente.

Les recuerdo los factores de conversion energética:
1kwh =3.600.000 Joule =3.600.000 N.m = 861 Kcal.. 1 cal =4,18 joule

La energia que poseen los combustibles se evaluan por el Poder Energético, Poder
Calorifico o Energia Especifica; por ej. en el gas de garrafa (propano y butano) es
aproximadamente 10.000 Kcal /kg (una garrafa de 10 Kg. posee 100.000 Kcal.), en el caso
del gas natural 9500 Kcal/m3 (a la presion de trabajo).

En cuanto a equivalencias de potencia y energias podemos decir:
Energia mecanica lineal = Fuerza x distancia =N m

Energia mecanica rotatoria = Cupla x radian= N m (el radian no posee dimension)



Potencia mecanica lineal = Fuerza x velocidad = N m / seg.

Potencia mecanica rotatoria = Cupla x vel. angular = N m x RPM 2m1t/60

Energia hidraulica o neumatica = Presién x volumen = N / m2 m3

Potencia hidraulica o neumatica = Presién x Caudal = N/ m2 m3 / seg.

Energia térmica = Q = m c AT en caloria

Donde m: masa (g) c: calor espec.(cal. g/2C o0 K) y AT= Tfinal - Tiniciat (2C 0 K)

Potencia térmica = Calor / tiempo = Kcal / hora (unidad mas usual).

En refrigeracion (calor a extraer) = Frigorias / hora (donde Frigoria = - Kcal.)

Potencia eléctrica = tensidn x corriente = Volt x Ampere = Watt

Energia Eléctrica = Potencia x tiempo = Watt x Hora o Kw x hora (Kwh) (mas usual)

Algunos rendimientos (aproximados) de conversores energéticos son:

Conversor N% | Conversor N% | Conversor n%
Transformador Electr. | 97 | Horno de gas 85 | Reactor Nuclear 98
Generador Electr. 93 | Turbina vapor 45 | Hélice gen. edlico 85
Motor Elect. 75 | Turbina de gas 28 | Transm. mec. multipl. | 98
Intercambiador Calor | 93 | Motor Diesel 48 | Viento (formula Best) | 59
Bateria seca 90 | Motor a nafta 27 | Panel Fotovoltaico 20
Bateria Pb Acida 65 | Lampara fluorescente 30 | Calefén solar 40
Caldera Vapor 87 | Lampara Incandescente | 5 | Reactor de Biogas 60

Conversion anaerdbica (metano /kg de basura) 0,15m3/Kg
Extraido del libro: Tecnologia Energética (Vicente Bermudez Tamarit)

En general los rendimientos de las maquinas son mayores cuanto mas potencia posea la
misma. Los rendimientos dados son para maquinas (conversores) industriales. En las
potencias pequeiias (electrodomésticos) los rendimientos son muy inferiores.

Este seria un ejemplo de lo solicitado en el TP4, debajo de cada bloque deben poner el
rendimiento y luego dar el rendimiento total. Si existe realimentacion, deben indicarla
conectando la entrada y la salida del sistema a través de un sensor.
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