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Descricién xeral El objetivo de la asignatura es presentar los principios fundamentales del analisis y disefio de sistemas de control en lazo

cerrado y su implementacion empleando técnicas digitales.

Competencias da titulacion

Codigo Competencias da titulacion

Resultados da aprendizaxe

Competencias de materia (Resultados de aprendizaxe)

titulacién

Competencias da

Conocer las propiedades en régimen transitorio y permanente de los sistemas de orden uno y dos.

Al

Bl
B2
B3
B4
B11
B12

C3
C6

Conocer el modelado de sistemas continuos a través de la relacion entrada-salida.

Al

B1
B2
B3
B4
B11
B12

C3
C6

Conocer la técnica del lugar geométrico de las raices para el disefio de sistemas de control en lazo cerrado.

Al

B1
B2
B3
B4
Bl1
B12

C3
C6

Saber disefiar sistemas de control PID y de retardo-adelanto utilizando la técnica del lugar geométrico de las raices.

Al

Bl
B2
B3
B4
B11

B12

C3
C6
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Saber cémo se encuentra el sistema discreto equivalente a uno dado y cdmo se implementa por medio de ecuaciones en Al B1 C3
diferencias. B2 C6
B3
B4
B11
B12
Contidos
Temas Subtemas
Introduccidn a los sistemas de control por computador 1. Conceptos basicos

2. Control en lazo abierto y lazo cerrado

3. Control analdgico y control digital

Transformada de Laplace 1. Definicion

2. Transformada de Laplace de algunas sefiales basicas

3. Propiedades

4. Transformada de Laplace inversa.

Sistemas de control continuos 1. Modelado de sistemas continuos

2. Sistemas descritos por ecuaciones diferenciales lineales con coeficientes
constantes

a) Resolucion de ecuaciones diferenciales lineales usando la transformada de
Laplace

b) Sistemas LTI descritos por ecuaciones diferenciales: funcion de transferencia

3. Estabilidad de sistemas descritos por ecuaciones diferenciales

4. Sistemas de orden 1

5. Sistemas de orden 2

a) Sistemas no amortiguados

a.l) El fenébmeno de resonancia

b) Sistemas con amortiguamiento positivo
b.1) Amortiguamiento subcritico

b.2) Amortiguamiento critico

b.3) Amortiguamiento supercritico

6. Sistemas de orden superior

7. Interconexién de sistemas

a) Simplificacion de diagramas de bloques

8. Error en estado estable de sistemas de control en lazo cerrado
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La técnica del lugar de las raices 1. Evaluacion geométrica de la transformada de Laplace

2. Ecuaciones del lugar geométrico de las raices

3. Propiedades del lugar geométrico de las raices

4. Controladores PID

a) Controladores Pl

b) Controladores de retardo
c) Controladores PD

d) Controladores de adelanto

Sistemas de control digital 1. Conversion A/D y D/A

2. Sistemas muestreados

3. Transformada Z

a) Propiedades

4. Sistemas descritos por ecuaciones en diferencias lineales

5. Implementacion digital de controladores continuos
a) Método de la adaptacién de la respuesta al escalén

b) Método de la transformacion bilineal

6. Disefio de sistemas de control discretos.
a) Discretizacién de sistemas de control continuos

b) Controladores PID discretos

Planificacion

Metodoloxias / probas Horas presenciais Horas non Horas totais
presenciais /

traballo auténomo

Sesion maxistral 15 15 30
Solucién de problemas 10 20 30
Précticas de laboratorio 10 20 30
Atencién personalizada 10 0 10

*Os datos que aparecen na taboa de planificacion son de caracter orientativo, considerando a heteroxeneidade do alumnado

Metodoloxias

Metodoloxias Descricion

Sesion maxistral Se expondran los conceptos mas importantes de la asignatura con al ayuda de presentaciones y ejemplos en pizarra.

Solucién de Se resolveran en clase ejercicios para la consolidacion de los conceptos de la asignatura.

problemas

Practicas de Los alumnos deben realizar cinco practicas guiadas donde se estudian las funciones basicas de MATLAB para el analisis y

laboratorio disefio de sistemas de control en lazo cerrado. La préactica final consiste en la codificacién, depurado, prueba y ejecucién de
un programa que permita, a partir de la especificacion de una planta y de unas caracteristicas de respuesta transitoria y
permanente, disefiar los controladores indicados previamente por los profesores en la guia correspondiente.

Atencion personalizada
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Metodoloxias

Descricion

Précticas de
laboratorio
Solucién de

problemas

Durante las horas de tutorias se atenderan las dudas que los alumnos tengan sobre los problemas y las practicas que se

plantean para que ellos las realicen en su tiempo de estudio.

Avaliacién
Metodoloxias Descricion Cualificacion
Practicas de Se hara un examen oral de la préactica final 50
laboratorio
Solucién de Se entregaran y defenderan guias de problemas durante el curso. Adicionalmente se planteara una prueba 50
problemas escrita con varios problemas de dificultad similar a los resueltos en clase para aquellos que deseen subir la
nota obtenida en la evaluacion continua.
Qutros

Observacions avaliaciéon

Fontes de informacién

Bibliografia basica

- Norman S. Nise (2000). Control Systems Engineering. John Wiley &amp;amp; Sons

Bibliografia complementaria

Recomendacions

Materias que se recomenda ter cursado previamente

Materias que se recomenda cursar simultaneamente

Materias que contintdan o temario

Medios de Transmision/614111304

Observacions

(*)A Guia docente é o documento onde se visualiza a proposta académica da UDC. Este documento € publico e non se pode modificar,

salvo casos excepcionais baixo a revisién do érgano competente dacordo coa normativa vixente que establece o proceso de elaboracion

de guias
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