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OBJETIVOS GENERALES

Disefio practico de reguladores analdgicos en sistemas reales y analisis de sistemas no lineales.

PROGRAMA

1.-REGULADORES INDUSTRIALES

Introduccién. Control Todo-Nada. Control Proporcional. Control Integral. Control Derivativo. PIDs. Estructuras de
PIDs. Sintonizacion experimental de PIDs. .

2.-DISENO DE REGULADORES MEDIANTE EL LUGAR DE LAS RAICES

Disefio de Reguladores Proporcionales, Proporcionales-Derivativos, Proporcionales-Integrales y Proporcionales-
Integrales-Derivativos. Diserio de Redes de Avance. Disefio de Redes de Retardo. PolePlacement. Extensiones del
Lugar de las Raices a sistema con retardo de Transporte o No Lineales.

3.-DISENO MEDIANTE TECNICAS DE RESPUESTA EN FRECUENCIA

Disefio de Reguladores P, PDs, Pls y PIDs. Disefio de Redes de Avance, de Retardo y de Avance-Retardo.
Respuesta de Sistemas de Fase No Minima y de sistemas con Retardo de Transporte. Obtencién de Funciones de
Transferencia a Partir de la Respuesta en Frecuencia.

4.- DISENO MEDIANTE ASIGNACION DE POLOS

Disefio de reguladores mediante asignacion de polos. Disefio mediante asignacion de polos empleando
compensacién algebraica.Disefio mediante asig. de polos empleando comp. algebraica robusta. Disefio mediante
asig. de polos empleando comp. de estructura fija.Disefio mediante asignacion de polos y ceros para cancelacion.
5-CONTROL DE SISTEMAS CON MULTIPLES LAZOS Y REGULADORES TIPO FEEDFORWARD

Control en Cascada. Manipulacion del sistema en Lazo Cerrado. Sistemas MultiSalida. Disefio FeedForward.
Combinacién de Controladores tipo Feedback y Feedforward. Control en Realimentacion

6-CONTROL DE SISTEMAS CON RETARDO O CON RESPUESTA INVERSA

Introduccién. Caracteristicas de los sistemas con Retardo de Trasporte y de los Sistemas con Respuesta Inversa.
Compensacion de Sistemas con Retardo. Control de Sistemas con Respuesta Inversa.

7-ANALISIS DE SISTEMAS NO LINEALES CON LA FUNCION DESCRIPTIVAY EL PLANO DE FASE
Introduccién a Sistemas No Lineales. Elementos No Lineales. Sistemas de Control No Lineales. Funciones
descriptivas. Analisis con la Funcion Descriptiva. Andlisis de Sistemas Lineales y No Lineales con el Plano de Fase.
Regulacion mediante el Plano de Fase. Puntos Singulares.

8-VARIABLES DE ESTADO

Introduccién. Representacion mediante Variables de Estado. Transformaciones y Diagonalizacion. Respuesta
Temporal. Estabilidad. Controlabilidad y Observabilidad. Disefio Mediante Variables de Estado.
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CRITERIOS Y FORMA DE EVALUACION

Examen escrito (80% de la nota final) y examen de préacticas (20% de la nota final). Es necesario obtener una nota
minima de 4.5 puntos sobre 10 en el examen escrito. En cada convocatoria sera obligatoria la realizacién de ambos
examenes.
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