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AUTOMATICA: PROGRAMA

a) OBJETIVOS Y CONTENIDOS

BLOQUE 1: Principios basicos de la automatica

OBJETIVOS ESPECIFICOS

1.1 Conocer el alcance y utilidad de los sistemas de control automatico

1.2 Establecer modelos matematicos de sistemas fisicos elementales: Mecanicos, eléctricos, hidraulicos y
térmicos

1.3 Conocer los distintos parametros que se utilizan para evaluar las prestaciones de un sistema de control.

CONTENIDOS

1.1: INTRODUCCION A LA AUTOMATICA
1.2: MODELOS MATEMATICOS DE LOS SISTEMAS FiSICOS

- Sistemas mecanicos

- Sistemas eléctricos y electromecanicos

- Sistemas hidraulicos

- Sistemas térmicos

- Funcién de transferencia de sistemas con realimentacion de la salida

1.3:PRESTACIONES TIPICAS DE LOS SISTEMAS DE CONTROL

- Estabilidad. Situacion de los polos en el plano de Evans

- Precisidn. Error de posicion al seguimiento de la consigna y error por perturbacion
- Rapidez. Tiempo de respuesta y polos dominantes

- Robustez. Sensibilidad de los parametros

- Efecto de la existencia de polos en el origen

BLOQUE 2: Sistemas de control en tiempo continuo

OBJETIVOS ESPECIFICOS

2.1 Comprender el funcionamiento de los sistemas de control basados en la descripcion externa y las
limitaciones de los controladores en serie

2.2 Aplicar los criterios de estabilidad, precision y velocidad a sistemas de control con realimentacion de la
salida, mediante los diagramas de Nyquist o Black o en el lugar de las raices.

2.3 Aplicar los criterios de estabilidad, precision y velocidad a sistemas de control con realimentacion de la
salida y realimentacion del vector de estado
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CONTENIDOS

2.1:SISTEMAS DE CONTROL BASADOS EN LA DESCRIPCION EXTERNA. POSICION DE LOS
POLOS

- Lugar de las raices, posicion de los polos
- Limites de estabilidad absoluta y relativa
- Efecto de los controladores. Controladores P, PI, PD, y PID

2.2:SISTEMAS DE CONTROL BASADOS EN LA DESCRIPCION EXTERNA. RESPUESTA
FRECUENCIAL

- Criterio de estabilidad de Nyquist y su andlisis con el diagrama de Black
- Estabilidad absoluta y relativa
- Efecto de los controladores. Controladores P, PI, PD, y PID

2.3:SISTEMAS DE CONTROL BASADOS EN LA DESCRIPCION INTERNA

- Realimentacién del vector de estado
- Descripcidn interna de sistemas que incluyen controladores en serie con realimentacion de la salida
- Disefio de controles mediante la imposicion de la posicion de los polos

BLOQUE 3: Sistemas de control digitales

OBJETIVOS ESPECIFICOS

3.1 Comprender el funcionamiento de los sistemas de control basados en la descripcidon externa y las
limitaciones de los controladores digitales en serie

3.2 Aplicar los criterios de estabilidad, precision y velocidad a sistemas de control digital con
realimentacion de la salida, en el lugar de las raices

3.3 Aplicar los criterios de estabilidad, precision y velocidad a sistemas de control digitales con
realimentacion de la salida y realimentacion del vector de estado

CONTENIDOS

3.1:SISTEMAS EN TIEMPO DISCRETO

- Ecuaciones en diferencias

- Transformada Z

- Funciones de transferencia en tiempo discreto

- Interfase con los sistemas de tiempo continuo. Dispositivos de muestreo y retencion

3.2:SISTEMAS DE CONTROL BASADOS EN LA DESCRIPCION EXTERNA. POSICION DE LOS
POLOS

- Discretizacion de sistemas en tiempo continuo

- Lugar de las raices

- Limites de estabilidad absoluta y relativa

- Efecto de los controladores. Controladores con acumulacion del error
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3.3: SISTEMAS DE CONTROL BASADOS EN LA DESCRIPCION INTERNA

- Discretizacién de sistemas en tiempo continuo

- Realimentacion del vector de estado

- Descripcion interna de sistemas que incluyen controladores en serie con realimentacion de la salida
- Disefio de controles mediante la imposicion de la posicion de los polos

- Estimacion del vector de estado

BLOQUE 4: Identificacion de procesos

OBJETIVOS ESPECIFICOS

4.1 Conocer diferentes tipos de procedimientos de identificacion
4.2 Realizar la identificacién de sistemas simples

CONTENIDOS

- ldentificacion con técnicas basadas en la respuesta frecuencial
- ldentificacidn con técnicas basadas en la respuesta temporal
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¢) PRACTICAS EN GRUPOS REDUCIDOS

1. LABORATORIO

Anélisis de un proceso y su sistema de control
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N° de alumnos por grupo: hasta 3

Cada grupo realiza un informe sobre la practica realizada.

2. PRACTICAS EN AULA DE SIMULACION

Trabajo con MATLAB y SIMULINK, sobre modelos de procesos industriales. Ajuste del
controlador de acuerdo con las prestaciones preestablecidas.

N° de alumnos por grupo: 15 maximo.

Cada alumno presenta un informe de un trabajo.

d) PROCEDIMIENTO DE EVALUACION

El examen de la asignatura constara de dos partes, una teérica, T, consistente en preguntas de opcién
maltiple o de contestacidn breve, y otra practica, P, consistente en la resolucion de una serie de ejercicios
0 supuestos practicos. Cada una de estas pruebas se valoraré de 0 a 10 puntos.

La practica de laboratorio L recibe una valoracion de 0 a 10 puntos como resultado de la evaluacion del
informe realizado en grupo, que podrd tener una variacién de +1 en funcion de una evaluacion
individualizada realizada durante la realizacion de laboratorio. Las practicas de simulacién S recibe una
valoracion de 0 a 10 puntos como resultado de la evaluacion del informe elaborado.

El segundo sumando de la férmula corresponde con las llamadas “interrogaciones de clase”, que son
pequefios ejercicios realizados al finalizar algunas clases al objeto de favorecer la asistencia y la
atencion. Cada respuesta correcta se valorara con 1y la incorrecta con 0. La nota global de clase, C, serd
la media de las puntuaciones obtenidas en las preguntas de clase.

La nota de la asignaturaserd: N= (T+P+05*(L+S))/25+C
De forma voluntaria, el alumno podra realizar trabajos adicionales, por los que obtendran un nota

adicional Pext que, una vez aprobada la asignatura con la nota N, se sumaran para obtener la calificacion
final: Calificacion = N + Pext
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