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Descriptores B.O.E.

Teoria de control. Dinamica de sistemas. Realimentaciones. Disefio de reguladores monovariables.

Temario

PRIMERA PARTE. REGULACION AUTOMATICA DE SISTEMAS CONTINUOS (48 Horas)
BLOQUE TEMATICO |. Andlisis bésicos de sistemas de control (9 Horas)

TEMA 1: Fundamentos de lateoria de sistemas (1 Hora)

Introduccién. Planta. Variable de control. Variable de salida. Perturbacion. Sistemas en bucle
abierto. Sistemas en bucle cerrado. Realimentacion. Consigna. Regulador. Clasificacion de
sistemas: Continuos, discretos, lineales, no lineales.

TEMA 2: Transformada de Laplace (1,5 Horas)

Concepto de transformacion. Transformada de Fourier. Transformada de Laplace. Definicion.
Propiedades. Transformada inversa. Transformada de Laplace de funciones tipicas.

TEMA 3: Introduccion a modelado. (1,5 Horas)

Ecuaciones dindmicas del proceso. Normalizacion. Linealizacion de modelos. Sistemas de primer
orden. Sistemas segundo orden. Retardo.

TEMA 4: Descripcion externade un sistema. (1,5 Horas)

Funcién de transferencia. Diagrama de blogues. Reduccién de sistemas. Ecuacion caracteristica.
Diagrama Cero-Polar. Plano S.

TEMA 5: Representacion de sistemas de regulacion (2 Horas)

Sistemas en bucle cerrado. Diagramas de flujo de sefial. Formula general de Mason.

TEMA 6: Funcion de transferencia de algunos elementos y sistemas fisicos (1,5 Horas)

Sistemas eléctricos. Sistemas mecanicos. rotacion y trasacion. Sistemas €l ectromecanicos.
Sistemas térmicos. Sistemas de nivel de liquidos. Sistemas de presion.

BLOQUE TEMATICO II: Sistemas continuos de control. Anélisis temporal (16,5 Horas)

TEMA 7: Andlisisen el dominio del tiempo (1 Hora)

Respuesta estacionaria y transitoria. Sefiales de entrada normalizada. Sistemas de primer orden.
Funcion de transferencia normalizada. Respuesta temporal. Cero adicional.

TEMA 8: Sistemas de segundo orden (1,5 Horas)

Sistemas de segundo orden. Funcién de transferencia normalizada. Respuesta a un escal on.
Caracterizacion de larespuesta transitoria.

PRACTICA 1

TEMA 9: Sistemas de segundo orden con cerosy polos adicionales (1 Hora)
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Sistemas de segundo orden con cero adicional. Sistemas con retardo. Acciones bésicas de control.
PRACTICA 2

TEMA 10: Sistemas de orden superior (2 Horas)

Sistemas de orden superior. Estabilidad. Criterio de estabilidad de Routh-Hurwitz.

TEMA 11: Errores en régimen permanente (1 Hora)

Sistema realimentado. Errores en régimen permanente. Sefiales de entrada normalizada. Tipo de
un sistema. Coeficientes estéticos de error. Sistemas con realimentacion no unitaria.

TEMA 12: Sensibilidad e introduccion ala optimizacion (2 Horas)

Sensibilidad y rechazo a perturbaciones. indices de comportamiento. Condicion Gptimay disefio.
TEMA 13: Conceptosy reglas de trazado del Lugar de las Raices (2 Horas)

Exposicién y deduccion de las reglas de trazado.

TEMA 14: Andlisisen € Lugar de las Raices (6 Horas)

Andlisis de sistemas realimentados utilizando €l Lugar de las Raices. Estabilidad absoluta y
relativa. Adicién de Polosy Ceros. Trazado en sistemas con retardo. Efectos de |as variaciones de
otros parametros. Contorno de las raices.

PRACTICA 3

BLOQUE TEMATICO Il1: Sistemas continuos de control. Andlisis frecuencial 10,5 Horas)

TEMA 15: Representacion gréficay respuesta en frecuencia (6 Horas)

Respuesta de un sistema lineal frente a una entrada senoidal. Representacion grafica. Diagrama de
Bode. Diagrama Polar. Diagrama de Black. Diagrama Polar para sistemas con retardo. Relacién
entre el diagrama Bode y el diagrama Polar.

TEMA 16: Estabilidad en el plano Nyquist (1,5 Horas)

Teorema de la transformacion. Criterio de estabilidad de Nyquist. Criterios de estabilidad de
Nyquist los sistemas con retardo.

TEMA 17: Estabilidad relativa (1,5 Horas)

Trayectoria de Nyquist modificada. Margen de ganancia 'y fase. Ancho de banda y frecuencia de
corte.

TEMA 18: Criterio de estabilidad de Black y Nichols (1,5 Horas)

Respuesta en frecuencia de sistemas con realimentacién unitaria. Lugares de Magnitud constante.
Lugares de fase constante. Diagrama Nichols.

PRACTICA 4

BLOQUE TEMATICO IV: Técnicas de disefio y compensacion de sistemas continuos. (12 Horas)
TEMA 19: Disefio basado en € Lugar de las Raices (6 Horas)

Especificaciones en el Lugar de las Raices. Controlador proporcional. Controlador por Avance de
fase. Controlador por Retraso de fase. Controladores (PD,PI,PID). Controladores por
Avance-Retraso de fase. Dificultades en e disefio del Lugar de las Raices.

TEMA 20: Disefio basado en el dominio de la frecuencia (4 Horas)

Especificaciones en e dominio de la frecuencia. Controlador proporcional. Controlador por
Avance de fase. Controlador por Retraso de fase. Controladores por Avance-Retraso de fase.
Controladores (PD,PI,PID). Dificultades en el disefio en el dominio de lafrecuencia

TEMA 21: Otros métodos de disefio (2 Horas)

Métodos de Ziegler-Nichols. Métodos analiticos: Truxal, algebraico.

PRACTICA 5

SEGUNDA PARTE. REGULACION AUTOMATICA DE SISTEMAS DISCRETOS (12 Horas)
BLOQUE TEMATICO I: Sistemas discretos de control (8 Horas)

TEMA 1: El computador como elemento de control (1 Hora)

Seflales muestreadas. Configuracion de control por computador. Bucle elemental de control por
computador.

TEMA 2: Sistemas discretos (1 Hora)

Estabilidad de sistemas discretos. Muestreo ideal de sistemas continuos. Secuencias. Transformada
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de Laplace de una secuencia. Cuantificacion y errores debido ala precision del computador.
TEMA 3: Transformada z (1 Hora)

Definicion de la Transformada z. Propiedades. Teoremas y transformadas comunes. Transformada
inversa.

TEMA 4: Muestreo y reconstruccién de sefiales (2 Horas)

Teorema del muestreo. Modelado de sistemas en tiempo discreto. Funcién de transferencia
discreta. Diagrama de blogues. Reconstruccion de una sefid. Bloqueador de orden cero.
Discretizacion de sistemas continuos. Transformacion del Plano Sal Plano Z.

TEMA 5: Estabilidad de sistemas discretos y muestreados (1 Hora)

Estabilidad y polos de la funcion de transferencia discreta. Estabilidad mediante transformacion
bilineal y criterio de Routh. Estudio de la estabilidad mediante el método de Jury.

TEMA 6: Andlisis dindmico (0,5 Horas)

Sistemas de primer orden y segundo orden. Lugares eométricos en el Plano Z. Polos y ceros
adicionales.

TEMA 7: Sistemas realimentados (1 Hora)

Andlisis en régimen permanente. Errores en régimen permanente. Tipo de un sistemay constantes
de error. Técnicas del lugar de las raices.

TEMA 8: Andlisis en el dominio de lafrecuencia (0,5 Horas)

Respuesta en frecuencia de sistemas discretos. Andlisis de la estabilidad en e dominio de la
frecuencia.

PRACTICA 1

BLOQUE TEMATICO II: Técnicas de disefio y compensacion de sistemas discretos. (4 Horas)
TEMA 9: Discretizacion de reguladores continuos (1 Hora)

Especificaciones. Seleccion del periodo de muestreo en control digital. Aproximaciones discretas
de sistemas continuos. Aproximacion del regulador PID. Transformacién Bilineal. Equivalencia
bloqueador muestreados. Mapeado de polos ceros. Comparacion de los métodos.

TEMA 10: Técnicas clasicas de disefio de reguladores discretos (2 Horas)

Método del Lugar de las Raices. Cdculo de los pardmetros con el Lugar de las raices. Métodos
frecuencial es de disefio.

PRACTICA 2

PRACTICA 3

TEMA 11: Disefio de reguladores discretos mediante el método directo (1 Hora)

Método de Truxal. Condicion de realizacion fisica

Estabilidad y saturacion. Sistemas en tiempo finito.

PRACTICA 4

Requisitos Previos

Calculo matematico (ecuaciones diferenciales, integracion, calculo matricial...)
Objetivos

Los objetivos principales se pueden enumerar en los siguientes. Capacitar al alumno para €
andlisis estético y dinamico de los sistemas continuos y discretos. El estudio incide més en el
dominio del tiempo por ser el més intuitivo y utilizado. Introducir al alumno en los conceptos
basicos del disefio de reguladores en |os sistemas continuos y discretos. Presentar |as posibilidades
y € mangjo de software para simulacion, andisis y disefio de sistemas de control. Introducir al
alumno alastécnicas clasicas de andlisis de sistemas de control no lineal.
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Metodologia

El desarrollo de las clases sera el siguiente: 1. cuatro horas semanales en el aula: clases tedricas,
gjercicios numéricos y presentacion y discusion de casos de aplicacion 2. dos horas adicionales de
clases préacticas de aplicaciones con ordenadores, en el aula de informética.

Las clases practicas tienen como objetivo que el alumnado aprenda a manejar software especifico
para la regulacion de sistemas automaticos y asi poder desarrollar posteriormente € trabgjo
préctico tutorizado que se le asigne de formaindividual.

Criterios de Evaluacién

Laevauacion se basara en:

1) Asistenciay participacion en las clases précticas

2) Elaboracién de una Memoria de |os g ercicios practicos propuestos (trabajo préactico)
3) Examen escrito

La notafinal se obtendra como media ponderada de la calificacion del examen escrito (65%) y de
larealizacion delas practicas y lamemoria del trabajo préactico (35%).

Para proceder a la realizacion de esta media es imprescindible haber obtenido un minimo de un 5
(APTO) tanto en la nota de las practicas y su Memoria, como en la nota del examen escrito, asi
como haber asistido al menos al 80% de las clases practicas.

En caso de no cumplirse cual quiera de estos tres requisitos la notafinal seraNO APTO.

La nota de las précticas y su Memoria, s es cdificada como APTA, se mantendrd para las
convocatorias siguientes siempre y cuando no haya cambios sustanciales en las mismas en el
proyecto docente.

Descripcion de las Précticas

LABORATORIO: Ingenieriade Control y Automatica.

PRIMERA PARTE (24 Horas)

PRACTICA 1: Anélisis de sistemas continuos - Respuesta temporal (4 Horas)
PRACTICA 2: Acciones bésicas de control (4 Horas)

PRACTICA 3: Software para el andlisis de sistemas continuos de control (4 Horas)
PRACTICA 4: Anélisis de sistemas continuos - Respuesta frecuencial (6 Horas)
PRACTICA 5: Disefio de reguladores en sistemas continuos (6 Horas)

SEGUNDA PARTE (6 Horas)

PRACTICA 1: Software para el andlisis de sistemas Discretos de control (1,5 Horas)
PRACTICA 2: Control digital de velocidad mediante regulador proporcional/integral (1,5 Horas)
PRACTICA 3: Control digital de posicion con realimentacion de velocidad (1,5 Horas)
PRACTICA 4: Software para el disefio de sistemas discretos de control (1,5 Horas)
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Equipo Docente

ALEXISJORGE LOPEZ PUIG (COORDINADOR)
Categoria: PROFESOR ASOCI ADO LABORAL
Departamento: | NGENI ERI A ELECTRONI CA Y AUTOVATI CA
Teléfono: 928452858  Correo Electrénico: al opez@li ea. ul pgc. es
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Resumen en Inglés

The aim of this subject is to give the student tools for the static and dynamic analysis of
continuous and discrete control systems.

It also introduces the basic concepts of control design at continuous and discrete systems.
Examples and exercises about simulation, analysis and design of control systems are solved using
specific software.
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