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Descriptores B.O.E.

Sistemas realimentados de control. Controladores PID. Automatas Programabl es.
Andlisisy disefio en el dominio del tiempo y la frecuencia. Técnicas modernas de control.

Temario

1. Introduccién y resefia histérica. (1 hora).
* |ntroduccion.
* Ejemplos de sistemas de Control.
2. Métodos convencionales y de espacio de estado para €l andlisis basico de sistemas de control
(2 horas).
* La Transformada de L aplace.
* La Transformadainversa de Laplace.
* Resolucion de ecuaciones diferenciaes lineales, invariantes en el tiempo.
* Funcion de transferencia.
* Diagramade bloguesy graficos de flujo de sefial.
* Método del espacio de estado para el andlisisdel control de sistemas.
* Principios basi cos de disefio de sistemas de control.
3. Modelado y simulacion de sistemas dindmicos. (2 horas).
* |ntroduccion.
* Representacion de sistemas dinamicos en €l espacio de estado.
* Sisteras mecanicos, el éctricos, electromecanicos, de nivel de liquidosy térmicos.
4. Controladores autométicos industriales (3 horas).
* Acciones basicas de control.
* El controlador PID.
* Efectos de las acciones de control integral y derivativo en el comportamiento del sistema.
* Reduccion de la variacion de los parametros mediante |a realimentacion.
5. Andlisis de respuestatransitoriay de error en estado estacionario. (2 horas.).
* Funcion respuestaimpulsiva.
* Sistemas de primer orden.
* Sistemas de segundo orden.
* Sistemas de orden superior.
* Criterio de estabilidad de Routh.
* Andlisis de error en estado estacionario.
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* Optimizacion de sistemas.
* Solucién de la ecuacién de estado invariante en € tiempo.
* Solucién por ordenador de las ecuaciones de estado.
6. Andisisy disefio mediante el lugar de las raices. (2 horas).
* Diagramas del lugar de las raices.
* Reglas generales para construir |os lugares de las raices.
* El lugar de las raices de sistemas de control.
* Diagramas de contorno de raiz.
7. Andlisisy disefio mediante la respuesta en frecuencia. (2 horas)
* Diagramas de Bode.
* Diagramas polares.
* Diagramas de logaritmo de la magnitud en funcion de la base.
* Criterio de estabilidad de Nyquist.
* Andlisis de estabilidad.
* Respuesta en frecuencia de lazo cerrado.
* Determinacion experimental de las funciones de transferencia.
8. Técnicas de disefio y compensacion de sistemas de control (2 horas).
* Conceptos y consideraciones preliminares.
* Compensacion en adelanto, en atraso y en atraso-adel anto.
* Reglas de sintonizacion o afinacién para controladores PID.
9. Introduccién a disefio mediante el espacio de estados. (2 horas).
* Conceptos basicos para el andlisis en €l espacio de estado.
* Matriz de transferencia.
* Controlabilidad y observabilidad.
* Formas canonicas de | as ecuaciones de estado.
* Andlisis de estabilidad de Liapunov.
* Sistemas lineales variable en el tiempo.
10. El autdmata programable (12 horas).
* Definicion.
* Estructura.
* Programacion.
* Comunicacion.
* |ntegracion.

Conocimientos Previos a Valorar

Los conocimientos previos requeridos para afrontrar la asignatura son los relacionados con las
asignaturas basicas de electronica digital, teoria de la sefial y algoritmicay programacion.

Objetivos

Conocer y comprender |os principios basicos de |os sistemas realimentados de control.

Conocer y aplicar los métodos bésicos de modelo y disefio de sistemas de control en el dominio
del tiempo y de lafrecuencia.

Conocer 1os métodos bésicos de disefio de sistemas de control con ordenador.

Estudio de los Controladores L 6gicos Programables y su entorno

Metodologia de la Asignatura
La metodologia utilizada en esta asignatura se basa en la presentacién de los temas en clase

utilizando los medios de pizarray retroproyector de transparencias.
Se realizaran problemas en clase con participacion de los alumnos.
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Examen teorico: 50% de la nota.
Ejecucion practicas de laboratorio y presentacion memoria: 50% de la nota.

Para superar |a asignatura sera necesario aprobar |as dos partes pos separado

1. Simulacién de sistemas dinamicos mediante Matlab-Simulink. (6H)
2. Disefio de un controlador para un sistema realimentado (6H)

3. Programacion de Autématas Programabl es. (14H)

4. Sistemas de control y adquisicién de datos (4H)

[1] Automatas programables /
Albert Mayol i Badia.
Marcombo,, Barcelona : (1987)
842670672X

[2] Sistemas automaticos de control /
Benjamin C. Kuo.
Compafiia Editorial Continental,, México : (1989) - (42reimp.)
968-26-0400-1

[3] Ingenieria de control moderna/
Katsuhiko Ogata.
Prentice-Hall Hispanoamericana,, México : (1980)
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