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Troncal Créditos presenciales Teoria: 3 Horas / semana presenciales Teoria: 2
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Areas de conocimiento (BOE): Ingenieria de Sistemas y Automéatica

Descriptores (BOE): Teoria de control. DinAmica de sistemas. Realimentacion. Disefio de reguladores

monovariables.

Responsable: José Maria Huerta

prerrequisitos:FME2I, TC

Objetivos:

Ensefiar los métodos generales de andlisis y disefio de sistemas de control automatico para realimentacion
de tiempos continuo y de tiempo discreto, asi como los diferentes tipos de reguladres que se utilizan en la
industria.

Programa: Teoria y Problemas:

Tema 1: Introduccién a los sistemas de control con realimentacion. (4h)

Introduccion. Definiciones. Ejemplos de sistemas de control. Clasificacion de los servosistemas. Transductores y detectores de error:
sincros.

Tema 2: Modelos matematicos de sistemas. (9h)

Introduccién. Linealizacion de los sistemas fisicos. La funcién de transferencia de sistemas lineales: Sistemas eléctricos. Sistemas
mecanicos. Servomotores de corriente continua y corriente alterna. Modelos de diagramas de bloques y grafos de fluencia. Modelo de
estado. Simulacion de sistemas.

Tema 3: Analisis de sistemas en el dominio temporal (8.5h)

Introduccion. Sistemas de primer orden. Sistemas de segundo orden. Especificaciones de funcionamiento. Sistemas de orden superior.
Localizacion de las raices en el plan si respuesta transitoria. El error en estado estacionario. indice de funcionamiento. Solucién de la
ecuacion de estado.

Tema 4: Analisis de sistemas en el dominio frecuencial (4h)

Introduccion. Representaciones de la respuesta de frecuencia. Especificaciones de funcionamiento en el dominio de la frecuencia.
Respuesta de frecuencia en anillo cerrado.

Tema 5: Estabilidad de los sistemas lineales con realimentacion (9h)

El concepto de estabilidad. Criterio de estabilidad de Routh-Hurwitz. Estabilidad en el espacio de estado. Criterio de estabilidad de Nyquist.
Margenes de ganancia y fase. Estabilidad de los sistemas de control con retraso de tiempo.

Tema 6: Reguladores (11.5h)

Regulador P, I, PI, PD y PID. Reguladores no lineales. Sintonia empirica y analitica. Reguladores con autosintonia y adaptativos. Estructura
de un controlador "fuzzy". Métodos de inferencia y "defuzzyfication". Compensador por adelanto de fase. Compensador por retraso de fase.
Compensador por retraso y avance de fase. Regulador para realimentacion del vector de estado.

Tema 7:Método del lugar geométrico de las raices (2h)

Concepto del lugar geométrico de las raices. Andlisis de sistemas de control mediante el método del lugar geométrico de las raices.

Tema 8: Control digital de sistemas (12h)

Ejemplos de sistemas discretos. Dispositivos de muestreo y retencion. Teorema de Shannon. Transformada Z. Sumatorio de convolucion.
Funciones de transferencia. Ecuaciones de estado discretas. Estabilidad de los sistemas discretos. Andlisis de sistemas de control digital.
Sistemas aperiddicas (respuesta "Deadbeat"). Controladores digitales.

Practicas de Laboratorio:

1. Simulacié de sistemes de control. (4h)

. Andlisis temporal y frecuencial de un servosistema de posicion. (6h)

. Control de temperatura con regulador PID. (2h)

. Sintonia de reguladores mediante simulacion. (2h)

. Aplicacion de un controlador industrial en el control de un proceso real. (2h)

. Regulacién de velocidad de un motor. Control en cascada. (2h)

. Andlisis de un servosistema con muestreo de la sefial de error. Servosistema digital de posicién. (2h)
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: Andlisis y disefio de sistemas por computador. (6h)
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Sistema de evaluacion:

Controles de seguimiento: Primero: 150, Segundo: 15% ] Prueba final: 50%

No presencial: 0% | Practicas:  20% | Otro: 0%




