Ingeniero Técnico Industrial. Especialidad en Electrdnica Industrial

AUTOMATIZACION INDUSTRIAL II

Curso: 32 Cuatrimestre: Segundo N2 de Créditos: 3+1.5 Codigo: 2985
Departamento: TEISA
Profesores: Esther Gonzalez Sarabia, Cristina Rodriguez Gonzalez

Asignaturas previas recomendadas: Sistemas de Control I, Sistemas de Control Il, Automatizacion
Industrial 1.

OBJETIVOS GENERALES

Utilizacion del computador como elemento de control de sistemas.

PROGRAMA

1. CONCEPTOS GENERALES. MODELO MATEMATICO DE LOS SISTEMAS DISCRETOS

Estructuras y arquitectura de los sistemas de control discretos. Clasificacion de los sistemas discretos. Secuencia
de ponderacion. Funcion de transferencia discreta. Transformada z y sus propiedades. Transformada z inversa.

2. MUESTREO Y RECONSTRUCCION. FUNCIONES DE TRANSFERENCIA DISCRETAS

Muestreo. Teorema de muestreo. Seleccién del periodo de muestreo. Reconstruccién de sefiales muestreadas.
Dispositivos de retencién. Equivalente discreto de un sistema muestreado. Funcién de transferencia con retencion
de orden cero y retencion de primer orden. Funcion de transferencia de lazo cerrado.

3. ERRORES EN REGIMEN PERMANENTE

Comportamiento en régimen permanente. Errores. Errores ante entrada escalén, rampa y parabola. Tipo y precision
estética de un sistema.

4. ESTABILIDAD

Dominio de estabilidad. Métodos para determinar la estabilidad: Criterio de estabilidad de Jury; extension del criterio
de Routh-Hurwitz para los sistemas discretos.

5. RESPUESTA DE REGIMEN TRANSITORIO

Respuesta transitoria. Respuesta al impulso y escalén de sistemas de primer orden y segundo orden.
Caracteristicas de la respuesta transitoria. Sistemas de orden superior. .

6. LUGAR DE LAS RAICES. DISENO DE REGULADORES POR EL LUGAR DE LAS RAICES

Condicién modular y angular. Construccién del lugar de las raices. Reglas de construccién. Regulador PID discreto.
Disefio de reguladores PD, Pl'y PID por medio del lugar de las raices.

7. DISCRETIZACION DE REGULADORES CONTINUOS

Discretizacion por aproximacién de la respuesta, por sustitucién de operadores y método de mapeado de polos y
ceros.

8. DISENO DIRECTO DE REGULADORES

Condiciones de disefio. Pasos para el disefio directo de reguladores.

9. RESPUESTA EN FRECUENCIA. DISENO DE REGULADOS EN FRECUENCIA

Respuesta en frecuencia para un sistema discreto. Diagramas de Bode. Pasos para la construccion. Interpretacion
de la respuesta en frecuencia. Disefio de reguladores utilizando los diagramas de Bode. Disefio en el plano w.
Compensacion por retardo y avance de fase.
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CRITERIOS Y FORMA DE EVALUACION

Examen escrito (90% de la nota final) y examen de préacticas (10% 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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