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PRESENTACION

En esta asignatura se muestran las bases de la Teoria del Control Automatico,
modelado de sistemas, comportamiento en bucle cerrado y compensacion, asi como el
estudio de los sistemas por variables de estado.

Se encuadra en segundo curso de la titulacién de Ingeniero Técnico Industrial en
Electricidad, durante el segundo cuatrimestre del curso.

Su desarrollo se realiza a través de:
- Clases de teoria

- Clases de problemas

- Practicas de Laboratorio

OBJETIVOS

Se parte de la base que los alumnos de la titulacién de I.T.I. en Electricidad han
estudiado con anterioridad parte de los conocimientos basicos necesarios, que han
adquirido en las asignaturas de Teoria de Circuitos previas. Asi son conocedores del
comportamiento de los sistemas lineales modelados por ecuaciones diferenciales de
primero y segundo orden, y la respuesta de los mismos ante entradas senoidales de
frecuencia variable.

La aprobacion de la asignatura se llevara a cabo mediante la superacion del
examen final, cuya fecha se fija por la Jefatura de Estudios, y la realizacion de las
practicas de laboratorio programadas.
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PROGRAMA

Tema 1 - Introduccion a los sistemas de control

1.1 — Ideas sobre el control automatico.

1.2 - El control de procesos. Objetivos.

1.3 - Control en bucle abierto y en bucle cerrado.

1.4 - Concepto de realimentacion.

1.5 - Larealimentacion en la naturaleza. Ejemplos de aplicacion industrial.
1.6 - Servomecanismos y reguladores.

Tema 2 — Sistemas dindmicos

2.1 — Nocién de sistema dindmico.

2.2 — Modelos matematicos: su necesidad.

2.3 — Andlisis del comportamiento de un sistema en el dominio de Laplace.
2.4 — Funcion de transferencia. Ganancia estéatica.

2.5 — Modelado de sistemas mecanicos, eléctricos, hidraulicos, etc.

2.6 — Algebra de blogues.

Tema 3 — Sistemas lineales de primer orden

3.1 — Respuesta de un sistema de primer orden con entrada nula y con entrada
no nula.

3.2 — Ejemplos de sistemas de primer orden

3.3 — Concepto de retardo puro. Su influencia.

Tema 4 — Sistemas lineales de segundo orden y superiores

4.1 — Respuesta de un sistema de segundo orden a la entrada en escalén
4.2 — Respuesta en frecuencia de un sistema de segundo orden.
4.3 — Ecuaciones diferenciales de orden elevado. Aproximaciones.

Tema 5 — Representacién grafica de funciones de transferencia

5.1 — Diagrama de polos y ceros

5.2 — Diagrama de Nyquist

5.3 — Diagrama logaritmico o de Bode

5.4 — Representacion logaritmica de los términos de una funcién de
transferencia..
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Tema 6 — Estabilidad

6.1 — Concepto de estabilidad

6.2 — Criterio de estabilidad de Bode.

6.3 — Margen de ganancia y margen de fase.
6.4 — Criterio de estabilidad de Nyquist.

Tema 7 — Sistemas en bucle cerrado

7.1 — Sensibilidad en bucle abierto y en bucle cerrado

7.2 — Relacion entre las constantes de error y las raices de la funcion de
transferencia.

7.3 — Seguimiento en posicion

7.4 — Seguimiento en velocidad.

7.5 — Seguimiento en aceleracion.

7.6 — Sistemas de error nulo.

Tema 8 — Sensores y actuadores

8.1 — Instrumentacion. Conceptos basicos.

8.2 — Dispositivos de medida. Principales variables a medir.
8.3 — Transmision de sefiales.

8.4 — Elementos de actuacién. Tecnologias empleadas.

8.5 - Vélvulas. Motores.

Tema 9 — Compensacion de sistemas

9.1 — Objeto de la compensacion.

9.2 — Reguladores progresivos y no progresivos.

9.3 — Accion proporcional. Regulador P.

9.4 — Efecto en el dominio de la frecuencia.

9.5 — Reguladores en avance y en retraso de fase.

9.6 — Accion integral. Reguladores | y reguladores P+I

9.7 — Accion derivada. Reguladores P+I+D

9.8 — Métodos préacticos de regulacion. Reglas de Ziegler-Nichols.
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Tema 10 — Estudio de sistemas de control por variables de estado

10.1 — Descripcion interna de los sistemas de control.

10.2 — Concepto de estado y de variables de estado.

10.3 — Obtencidn de las ecuaciones en variables de estado de un sistema.
10.4 — Determinacion de la ley de control

10.5 — Observadores.
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