GUIA DOCENTE CURSO: 2009/10
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DE GRAN CANARIA

ASIGNATURA: 14091 - TECNI CAS DE CONTROL
CENTRO: Escuel a de Ingenieria de Tel ecomuni caci 6n y El ectronica

TITULACION: | ngeni ero de Tel econmuni caci 6n
DEPARTAMENTO: | NGENI ERI A ELECTRONI CA Y AUTOVATI CA
AREA: Tecnol ogi a El ectrénica

PLAN: 13 - Ao 200ESPECIALIDAD:
CURSO: Tercer curso IMPARTIDA: Prinmer senestre TIPO: Optativa
CREDITOS: 6 TEORICOS: 3 PRACTICOS: 3

Informacion ECTS

Créditos ECTS:4.8 Horas de trabgjo del alumno:120
Horas presenciales:

- Horas tedricas (HT):30

- Horas précticas (HP):30

- Horas de clases tutorizadas (HCT):0

- Horas de evaluacion:O

- otras.0
Horas no presenciales:

- trabajos tutorizados (HTT):18

- actividad independiente (HAI):42
Idioma en gque se imparte: Espariol

Descriptores B.O.E.

Sistemas realimentados de control. Controladores PID. Autdmatas programables. Analisisy disefio
en el dominio del tiempo y la frecuencia. Técnicas modernas de control.

Temario
TEMA |. CONCEPTOS PRELIMINARES DE SISTEMAS DE CONTROL (2 horas)

I.1. Introduccién (1/4 hora)
|.2. Clasificacion de los sistemas de control (1/4 hora)
|.3. Estructura general de un servosistema (1/4 hora)
|.4. Procesos y plantas a controlar (1/4 hora)
|.5. Técnicas de control (1/4 hora)
|.6. Representacion de los sistemas de control (1/2 hora)
[.6.1. Lafuncién de transferencia
[.6.2. Diagramas de bloquesy flujogramas
[.6.3. Formula de Mason
1.6.4. Ecuaciones de estado y representacion
|.7. Modelado matematico de los sistemas fisicos (1/4 hora)
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TEMA 11. ANALISIS DE LOS SISTEMAS DE CONTROL (4 horas)

I1.1. Andlisisen el dominio del tiempo (2 horas)
[1.1.1. Comportamiento en régimen permanente
[1.1.2. Comportamiento en régimen transitorio
11.1.3. Indices de funcionamiento
11.1.4. Simplificacion de sistemas lineales

[1.2. Estabilidad (1 hora)

11.2.1. Introduccion

[1.2.2. Criterio de Routh 'y Jury
11.3. Sensibilidad (1/2 hora)
[1.4. Perturbaciones (1/2 hora)

TEMA 111. DISENO DE SISTEMAS DE CONTROL (10 horas)

[11.1. Acciones béasicas de control (2 horas)
[11.1.1. Controlador On-Off, P, PD, PI, PID, Lead, Lagy Lead-Lag
[11.1.2. Implementacion anal 6gica de los controladores
[11.1.3. Implementacion digital de controladores anal 6gicosy su programacion
[11.2. Técnicadel lugar de lasraices (2 horas)
[11.2.1. Construccién y andlisis del lugar de las raices
[11.2.2. Disefio del controlador usando €l lugar de las raices
[11.3. Dominio de lafrecuencia (1 hora)
[11.3.1. Andlisis en e dominio de lafrecuencia
[11.3.2. Disefio del controlador usando la respuesta en frecuencia
I11.4. Disefio por realimentacion del estado (2 horas)
[11.4.1. Introduccién
[11.4.2. Asignacion de polos
[11.4.3. Observadores de estado
I11.5. Sistemas de control 6ptimo cuadréticos (1 hora)
[11.6. Control adaptativo (2 horas)
[11.6.1. Introduccion
[11.6.2. El PID autogjustable
[11.6.3. Reguladores de minima varianza
[11.6.4. Control adaptativo por modelo de referencia

TEMA IV. MOTORES (6 horas)

IV.1. El motor de corriente continua (2 horas)

IV.1.1. Principios basicos de funcionamiento

IV.1.2. Tipos de motores de corriente continuay su control
IV.2. El motor de corriente aterna (2 horas)

1V.2.1. Principios basi cos de funcionamiento

IV.2.2. Tipos de motores de corriente alternay su control
IV.3. Motor paso apaso (2 horas)

1V.3.1. Principios basi cos de funcionamiento

IV.3.2. Tipos de motores paso a paso y su control

TEMA V. EL AUTOMATA PROGRAMABLE (8 horas)
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V.1. Introduccién (1/2 hora)

V.2. Arquitecturadel PLC (1/2 hora)

V.3. Lengugjes de programacion (4 horas)

V.4. Implementacion de instal aciones cableadas con PLC's (1 hora)
V.5. Comunicaciones entre PLC’'s (1 hora)

V.6. Autdmatas comerciales (1 hora)

Requisitos Previos

Electronica anal 6gica, electronicadigital, teoria de la sefial.

Objetivos

1. Objetivos Conceptuales:

1.1. Conocer los fundamentos basicos y |a terminol ogia usada en |os sistemas de control

1.2. Analizar |os parametros que determinan el comportamiento de un sistema de control

1.3. Conocer los distintos controladores estdndar existentes y su implementacion analogica y
digital

1.4. Conocer y analizar las técnicas clasicas de disefio de un controlador

1.5. Conocer y analizar técnicas modernas de disefio de un controlador

1.6. Analizar |os tipos de motores més habituales y conocer la forma de controlarlos

1.7. Analizar el automata programable y conocer laforma de programarlo

2. Objetivos Procedimentales:

2.1 Mangjar software de simulacién para el disefio de sistemas de control

2.2 A partir de una planta real seguir el ciclo de desarrollo para disefiar y comprobar un
controlador

2.3. Desarrollar programas para un automata programable

3. Objetivos Actitudinales:

3.1 Comunicar de forma escrita los trabajos de teoria

3.2 Comunicar de formaverbal las presentaciones en grupo

3.3 Comunicar de forma oral € desarrollo y resultados obtenidos en las précticas demostrando
capacidad de sintesis

Metodologia

La metodologia utilizada en el desarrollo de la actividad docente incluye los siguientes tipos de
actividades:

- Clases de teoria:

Actividad del profesor: clases en las que se exponen los conceptos tedricos conjuntamente con la
realizacion de gercicios, apoyandose en pizarra, transparencias y cafidon de proyeccion. Se
plantearan y resolveran problemas précticos para clarificar lateoria expuesta.

Actividad del estudiante:

Actividad presencial: toma de apuntes y planteamiento de dudas, participando en la respuesta a
cuestiones planteadas. Resolucién de los gercicios y problemas propuestos durante el desarrollo
delas clases.

Actividad no presencial: preparacion de apuntes, estudio de la materia.

- Tutorias:

Actividad del profesor: resolucion de las dudas que se le planteen al alumno relativas tanto a la
parte de teoria como de practicas.

Actividad del estudiante:
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Actividad presencial y no presencial (correo eectrénico o Campus Virtual): planteamiento de
dudas.

- Précticas de laboratorio:

Actividad del profesor: explicacién de la préactica correspondiente y supervision del trabajo
realizado por cada grupo en € laboratorio. Los medios utilizados son e software, ordenadores y
hardware disponible en el |aboratorio.

Actividad del estudiante:

Actividad presencial: simulaciones para comprobar que € disefio es correcto. Con el profesor
presente debera exponer el trabgjo realizado, respondiendo a las cuestiones que le plantee el
profesor parala calificacion de la préctica

Actividad no presencial: célculos tedricos paralos disefios planteados.

Criterios de Evaluacioén

TEORIA:

1) Actividades que liberan materia:

- Realizacion y presentacion en clase de un trabajo (en la fecha asignada) relacionado con algun
temade laasignaturay con un 50% de lanotafina (5 puntos)

2) Otras consideraciones:

- El alumno que no presente e trabajo en la fecha asignada debera realizar el examen de
convocatoria

- Debera sacar un minimo de 2.5 puntos sobre 5 en el trabajo 0 en €l examen

- El examen no esta dividido en partes que deban ser aprobadas independientemente

PRACTICAS: las précticas tienen parte de simulacion en MATLAB/Simulink, montajes y
programacion de PLC's

1) Actividades que liberan materia:
- Evaluacién continua, debiendo presentar cada una de las précticas en las fechas marcadas y con
un 50% de lanotafinal (5 puntos)

2) Otras consideraciones:

- Para optar alaevaluacion continua el alumno no debera tener més de dos faltas sin justificar.

- El umno que no desee seguir la evaluacion continua o no pueda, por tener mas de dos faltas sin
justificar, debera realizar un examen en las convocatorias oficiales de cada una de las partes:
simulacion en MATLAB/Simulink, disefio y montaje, programacion de PLC's.

- Debera tener aprobada cada préctica para aprobar |as practicas.

Para aprobar |a asignatura debera tener aprobada |a parte de TEORIA vy la parte de PRACTICAS.
En el caso de aprobar Unicamente una de las partes, la calificacion obtenida sera la suma de la
obtenida en teoria méas la obtenida en practicas y multiplicada por 0.6: (Nota Teoria+tNota
Practicas)* 0.6

Descripcion de las Préacticas
Las précticas se realizaran en el Laboratorio de Integracién de Equipos.
PRACTICA I: MATLAB/Simulink en & andlisisy disefio de sistemas de control: (10h)
|.1. Modelado de sistemas. (2h)

I.2. Andlisis de las respuestas en régimen transitorio y permanente. (4h)
|.3. Disefio en el lugar de las raices (2h)
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|.4. Modelado y andlisis de sistemas en Simulink (2h)

PRACTICA II: Identificacion de un motor y disefio de un controlador de velocidad y posicion.
(12h)

PRACTICA I11: Programacion de PLC's. (8h)

[11.1. Presentacion del material y del entorno de programacion. Ejemplos practicos. (4h)
[11.2. Disefio de un automatismo. (4h)
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Organizacion Docente de la Asighatura

Horas
Contenidos HT HP HCT HTT HAI Competenciasy Objetivos
TEMA |, PRACTICA | 2 2 0 0 0 11,21.,33
TEMA 11, PRACTICA | 2 2 0 0 3 12,21.,33
TEMA 11, PRACTICA | 2 2 0 0 3 12,21.,33
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Horas

Contenidos HT HP HCT HTT HAI Competenciasy Objetivos
TEMA 111, PRACTICA | 2 2 0 0 3 13,21,33
TEMA |11, PRACTICA | 2 2 0 0 3 14,2133
TEMA 111, PRACTICA I 2 2 0 0 3 14,15.,22,33
TEMA 111, PRACTICA I 2 2 0 0 3 15,22,33
TEMA 111, PRACTICA 1 2 2 0 0 3 15,22,33
TEMA IV, PRACTICA Il 2 2 0 3 3 16,22,33
TEMA IV, PRACTICA I 2 2 0 3 3 16,22,33
TEMA IV, PRACTICA I 2 2 0 3 3 16,22,33
TEMA V, PRACTICA Il 2 2 0 3 3 17,23.,33
TEMA V, PRACTICA III 2 2 0 3 3 17,23.,31,33
TEMA V, PRACTICA III 2 2 0 3 3 17,23.,31,33
PRESENTACIONES, 2 2 0 0 3 17,23.,32,33
PRACTICA 11

Equipo Docente

CARLOSSALVADOR BETANCOR MARTIN (COORDINADOR)
Categoria: Tl TULAR DE ESCUELA UNI VERSI TARI A

Departamento: | NGENI ERI A ELECTRONI CA Y AUTQVATI CA
Teléfono: 928457327 Correo Electrénico: carl ossal vador. bet ancor @l pgc. es

Resumen en Inglés

The objectives of the subjet are to teach to the student the Control Theory, as classic as modern,
affecting the design of the controller according to the strategy chosen based on the characteristics
of the plant or process and the objectives to obtain. We will study the more typical motors and the
way in which they are possible to be controlled. Later we will be centered in the study of the PLC.
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