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Descricion xeral

Na industria actual, e mesmo entre os produtos mais comuns de consumo, Usanse multiples sistemas os que se aplican

modernos métodos de control . E por iso que se necesitan técnicos con capacidade para "entender”, "desenvolver" e
"aplicar" tales métodos. As Escolas e os Centros de estudo de Enxefiaria deben dotar os seus Alumnos coas
competencias e os cofilecementos necesarios para lles permitir, en particular, "entender” e "desenvolver", para que na sta
entrada ao mundo do traballo, en colaboracion coa experiencia da Empresa, "desenvolva” e "aplique" tales métodos con
ainda mais profundidade.

As funciéns que permiten iso son, entre outras:

- Comprender a utilidade do Control Automatico, no noso caso, de sistemas lineais e continuos, e cofiecer as suas
aplicaciéns tanto industriais como en produtos de uso sistematico, como o son moitos dos consumidos habitualmente.

- Cofiecer e comprender os conceptos de estabilidade e precisién dos sistemas ralimentados de control.

- Cofiecer e saber utilizar métodos de andlise necesarios para:

- A modelaxe de sistemas fisicos.

- A andlise de ambos dinamico e estatico dos sistemas nos dominios do tempo e da frecuencia.

- O proxecto do regulador mais axeitado, que atenda as especificacions esixidas polo usuario, para

cada sistema de control.

- Cofiecer a finalidade de cada un dos elementos que forman parte dun sistema de control, como poden ser

atuadores, sensores, reguladores, etc.

- Elixir, de entre as numerosas posibilidades, a estrutura de control a implantar mais axeitada.

Competencias / Resultados do titulo
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- Comprender a utilidade do Control Automatico, no noso caso, de sistemas lineais e continuos, e cofiecer as stas aplicacions

tanto industriais como en produtos de uso sistematico, como o son moitos dos consumidos habitualmente.

- Cofiecer e comprender os conceptos de estabilidade e precision dos sistemas ralimentados de control.

- Cofiecer e saber utilizar métodos de analise necesarios para:
- A modelaxe de sistemas fisicos.
- A andlise de ambos dinamico e estéatico dos sistemas nos dominios do tempo e da frecuencia.

- O proxecto do regulador mais axeitado, que atenda as especificacions esixidas polo usuario,
para cada sistema de control.

- Cofiecer a finalidade de cada un dos elementos que forman parte dun sistema de control,

como poden ser atuadores, sensores, reguladores, etc.

- Elixir, de entre as numerosas posibilidades, a estrutura de control a implantar mais axeitada.
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Introduccion i.1 FORMULAS Y TEOREMAS MATEMATICOS ELEMENTALES.

i.2 SISTEMAS FiSICOS ELEMENTALES.
UN BREVE REPASO FISICO-MATEMATICO Problemas.

Capitulo 1 1.1 SISTEMAS DE CONTROL AUTOMATICO: CLASIFICACION.

1.2 SISTEMAS DINAMICOS DE CONTROL.
SISTEMAS DE CONTROL AUTOMATICO: INTRODUCCION | 1.3 SISTEMAS LINEALES CONTINUOS DE CONTROL.
1.4 REGULADORES Y SERVOMECANISMOS.
1.5 SISTEMAS EN BUCLE ABIERTO Y EN BUCLE CERRADO.
1.6 COMPONENTES DE UN SISTEMA.
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Capitulo 2 2.1 MODELO MATEMATICO DE UN SISTEMA DINAMICO: REPRESENTACION
EXTERNA.
FUNCION DE TRANSFERENCIA Y DIAGRAMAS DE 2.2 FUNCION DE TRANSFERENCIA. DEFINICIONES.
BLOQUES 2.3 DIAGRAMA DE BLOQUES.
2.4 REDUCCION DE UN DIAGRAMA DE BLOQUES.
Problemas.
Capitulo 3 3.1 SISTEMAS CON REALIMENTACION DE LA SALIDA.
3.2 SENSIBILIDAD.
SISTEMAS REALIMENTADOS DE CONTROL 3.3 EFECTOS DE LA REALIMENTACION SOBRE UN SISTEMA DE CONTROL.
AUTOMATICO
Capitulo 4 4.1 SENALES DE ENSAYO.

4.2 RESPUESTA IMPULSIONAL DE UN SISTEMA.
ANALISIS DE LOS SISTEMAS DINAMICOS DE CONTROL 4.3 TEOREMA DE CONVOLUCION.
EN EL DOMINIO TEMPORAL 4.4 RESPUESTA TEMPORAL DE UN SISTEMA DE ler ORDEN.
4.5 RESPUESTA TEMPORAL DE UN SISTEMA DE 20 ORDEN.
4.6 ESPECIFICACIONES TEMPORALES DE LA RESPUESTA DE UN SIST.
SUBMORTIGUADO ANTE UNA ENTRADA ESCALON UNITARIO.
4.7 ESPECIFICACIONES TEMPORALES DE LA RESPUESTA DE UN SIST.
SUBAMORTIGUADO AL QUE SE LE ANADE UN CERO ANTE UNA ENTRADA
ESCALON UNITARIO.
4.8 EFECTOS SOBRE LA RESPUESTA DE UN SISTEMA POR LA ADICION DE UN
POLO O UN CERO EN SU FUNCION DE TRANSFERENCIA G(s).
4.9 SISTEMA EQUIVALENTE REDUCIDO.
4.10 ESTABILIDAD. SISTEMAS DE ORDEN SUPERIOR.
4.11 CRITERIO DE ESTABILIDAD DE ROUTH-HURWITZ.
4.12 PRECISION. ERRORES EN REGIMEN PERMANENTE DE UN SISTEMA.
Problemas.
Capitulo 5 5.1 EL LUGAR DE LAS RAICES DIRECTO.
5.2 EL LUGAR DE LAS RAICES INVERSO.
EL LUGAR DE LAS RAICES 5.3 INFORMACION OBTENIDA DEL LUGAR DE LAS RAICES.
5.4 EL CONTORNO DE LAS RAICES.
Problemas.
Capitulo 6 6.1 RESPUESTA FRECUENCIAL DE UN SISTEMA.
6.2 DIAGRAMAS DE BODE.
ANALISIS FRECUENCIAL DE LOS SISTEMAS 6.3 ESPECIFICACIONES FRECUENCIALES DE UN SISTEMA.
6.4 RELACION ENTRE LAS ESPECIFICACIONES TEMPORALES Y
FRECUENCIALES.
6.5 CRITERIO DE ESTABILIDAD DE NYQUIST.
6.6 RESPUESTA EN LAZO CERRADO. DIAGRAMA DE NICHOLS.

Problemas.
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Capitulo 7 7.1 REGULADORES O COMPENSADORES. TIPOS.
7.2 ESTRUCTURAS BASICAS DE LOS SISTEMAS DE CONTROL.
REGULADORES. DISENO 7.3 REGULADOR PROPORCIONAL P.

7.4 REGULADOR PROPORCIONAL-INTEGRAL PI IDEAL O ACTIVO.

7.5 RED DE COMPENSACION POR RETARDO DE FASE: PI REAL O PASIVO.
7.6 REGULADOR PROPORCIONAL-DERIVATIVO PD IDEAL O ACTIVO.

7.7 RED DE COMPENSACION POR AVANCE DE FASE: PD REAL O PASIVO.

7.8 REGULADOR PID IDEAL O ACTIVO.

7.9 REGULADOR PID REAL O PASIVO.

7.10 REGULADORES ADAPTATIVOS.

7.11 ETAPAS DE DISENO DE UN SISTEMA DE CONTROL.

7.12 ETAPAS DE DISENO DE UN REGULADOR.

7.13 AJUSTE DE UN REGULADOR POR EL METODO DE ZIEGLER-NICHOLS.
Problemas.

Planificacién

Metodoloxias / probas Competencias / Horas lectivas Horas traballo Horas totais
Resultados (presenciais e autbnomo
virtuais)
Proba obxectiva Al A2 A3 A4 A5 A6 4 92 96

Al2 B2 B3 B4 B5 B6
B7 B10 B15 B16 B22
B23 C1C4C7C8

Atencion personalizada 4 0 4

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

Metodoloxias

Metodoloxias Descricion

Proba obxectiva Consistira na realizacién dun exame no que se pode pofier un test, problemas e/ou exercicios, coas puntuacions e tempos de
realizacion ben definidos, na folla de exame, para cada un deles.
A nota obtida no devandito exame é a que se reflectira como cualificacion final da materia.

Atencion personalizada

Metodoloxias Descricion

Proba obxectiva Asociadas as leccions maxistrais e de solucién de problemas, cada Alumno disp6n para a resolucién das stas dubidas, das
correspondente sesions de titoria personalizada.
A realizacion das practicas de laboratorio sera levada persoalmente por un dos profesores designados. A nota obtida no

devandito exame é a que se reflectira como cualificacion final da materia.

Avaliacién
Metodoloxias Competencias / Descricion Cualificacion
Resultados
Proba obxectiva Al A2 A3 A4 A5 A6 | A nota obtida no devandito exame é a que se reflectird como cualificacién final da 100

Al12 B2 B3 B4 B5 B6 | materia.
B7 B10 B15 B16 B22
B23 C1C4C7C8

QOutros

Observacions avaliaciéon
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Fontes de informacion

Bibliografia basica - José Gomez Campomanes (1.986). Analisis y disefio de los Sistemas Automaticos de Control (2 tomos). Ediciones
Jacar

- John Van de Vegte (1.994). Feedback Control Systems. Prentice Hall

- Katsuhiko Ogata (2.003). Ingenieria de Control moderna. Prentice Hall

- Rohrs-Melsa-Schultz (1.994). Sistemas de Control Lineal. McGraw-Hill

Bibliografia complementaria

Recomendacions

Materias que se recomenda ter cursado previamente

Calculo Infinitesimal 1/730211102
Fisica 1/730211104

Fisica 11/730211106

Ecuacions Diferenciais/730211107
Electronica Xeral/730211402
Tecnoloxia Eléctrica/730211508

Materias que se recomenda cursar simultaneamente

Materias que contindan o temario

Observacions

(*)A Guia docente € o documento onde se visualiza a proposta académica da UDC. Este documento € publico e non se pode modificar,
salvo casos excepcionais baixo a revision do érgano competente dacordo coa normativa vixente que establece o proceso de elaboracion

de guias
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