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Informacion general de la asignatura

TEORIA BASICA DEL CONTROL

Semestre de 1R Q(SEMESTRE) EVALUACION CONTINUADA
imparticion

Caracter

Grado/Master Curso Caracter Modalidad

Grado en Ingenieria Electronica

BLIGATORIA | Presencial
Industrial y Automatica 0 OBLIGATO esencia

Numero de créditos de [3
la asignatura (ECTS)

Tipo de actividad, Tipo de
créditos y grupos o PRALAB PRAULA TEORIA
actividad
Numero de
o 0.4 2.6 3
créditos
Numer
umero de 4 1 1
grupos
PALLEJA CABRE, TOMAS
Departamento/s INFORMATICA E INGENIERIA INDUSTRIAL
Distribucion carga (40%) 60 h presenciales

(o [oIel-1o | RN (TN WA EC-I (60%) 90 h trabajo autbnomo
presencial y el trabajo

auténomo del

estudiante

i {eldn E:Ted o) Wy Yol i 11 M Consulte este enlace para obtener mas informacion.

sobre tratamiento de
datos

Idioma/es de Idioma Percentatge d'Us
imparticion Anglés 10.0

Castella 10.0

Catala 80.0

Horario de tutoria/lugar WaWe[SICInliFlg


https://unidisc.csuc.cat/index.php/s/xCrDk778LUMDuQY
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Créditos
Direccion electronica\nprofesor/a  impartidos
(CHED) por el

profesorado

Profesor/a (es/as) Horario de tutoria/lugar

PALLEJA CABRE, TOMAS tomas.palleja@udl.cat 7,2

Informacion complementaria de la asignatura

Para desarrollar adecuadamente la docencia, es necesario que el alumno haya asimilado los conocimientos
bésicos en materias de caracter general, como son las Ecuaciones Diferenciales Lineales, las Transformadas de
Laplace y los conocimientos previos relacionados con la Dinamica, la Teoria de Circuitos y la Electronica. Para
superar con éxito las evaluaciones, se recomienda la asisténcia y participacién activa de alumno en las clases
presenciales. Al margen de las clases, también se recomienda que el alumno resuelva por su cuenta los ejercicios
propuestos y practique la consulta sistematica de la bibliografia.

Esta asignatura, pensada per formar especialistas en Automatica, desarrolla los conocimientos tetricos basicos
que se consideran imprescindibles en materia de Regulacién Automatica, los cuales serviran de base per el
estudio posterior de otras asignatures propias de la titulacién, asi como el posterior ejercicio profesional. El estudio
de esta asignatura, pretende que el alumno adquiera los conocimientos basicos necesarios, que le permitan
enteder, analizar, disefiar y evaluar sistemas de control automatico. Todo ello hace necesario introducir al alumno
en el disefio de sistemas de control lineles, mediante técnicas clasicas de analisis y disefio de sistemas, tanto en
el dominio temporal como en el dominio de la frecuencia.

Objetivos académicos de la asignatura

e Modelizar sistemas eléctricos y mecanicos con ecuaciones diferenciales.

e Linealizar funciones no lineales.

e Transformar ecuaciones diferenciales lineales a: diagramas de bloques, funciones de transferencia y
modelos en el espacio de estados.

e Analizar la respuesta transitoria y estacionaria de un sistema.

e Analizar y disefar sistemas de control a partir de: Lugar geométrico de las raices y la respuesta en
frecuencia.

e Analizar sistemas de control a partir el espacio de estados.

e Analizar y disefiar controles PID.

Competencias
Competencias transversales

e EPS1. Capacidad de resolucion de problemas y elaboracion y defensa de argumentos dentro de su area de
estudios.

e EPS2. Capacidad de reunir e interpretar datos relevantes, dentro de su area de estudio, para emitir juicios
que incluyan una reflexion sobre temas relevantes de indole social, cientifica o ética.

Competencias especificas

e GEEIA25. Conocimiento y capacidad para el modelado y simulacién de sistemas.

e GEEIA26. Conocimientos de regulacién automatica y técnicas de control y su aplicacion a la
automatizacion industrial.

e GEEIA27. Conocimientos de principios y aplicaciones de los sistemas robotizados.
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e GEEIA29. Capacidad para disefiar sistemas de control y automatizacién industrial.

Contenidos fundamentales de la asignatura
1. Introduccion a los sistemas de control
1-1. Introduccion
1-2. Ejemplos de sistemas de control
1-3. Control en lazo cerrado en comparacion con control en lazo abierto

1-4. Disefio y compensacion de sistemas de control

2. Modelado matematico de sistemas de control
2-1. Introduccion
2-2. Funcién de transferencia y de respuesta impulso
2-3. Sistemas de control autométicos
2-4. Modelado en el espacio de estados
2-5. Representacion en el espacio de estados de sistemas de ecuaciones diferenciales escalares
2-6. Transformacion de modelos matematicos con MATLAB

2-7. Linealizacién de modelos matematicos no lineales

3. Modelado matematico de sistemas mecanicos y sistemas eléctricos
3-1. Modelado matematico de sistemas mecanicos

3-2. Modelado matematico de sistemas eléctricos

4. Modelado matematico de sistemas de fluidos y sistemas térmicos

4.1 Introduccion

5. Analisis de la respuesta transitoria y estacionaria
5-1. Sistemas de primer orden
5-2. Sistemas de segundo orden
5-3. Sistemas de orden superior
5-4. Andlisis de la respuesta transitoria con MATLAB
5-5. Criterio de estabilidad de Routh
5-6. Efectos de las acciones de control integral y derivativa en el comportamiento del sistema

5-7. Errores en estado estacionario en los sistemas de control con realimentacion unitaria
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6. Analisi

6-1.

6-2.

6-3.

6-4.

6-5.

6-6.

6-7.

6-8.

7. Analisi
7-1

7-2

7-3.

7-4.

7-5.

7-6.

7-7.

7-8.

7-9.

7-1

7-1

s y disefio de sistemas de control por el método del lugar de las raices
Gréficas del lugar de las raices

Gréficas del lugar de las raices con MATLAB

Lugar de las raices de sistemas con realimentacion positiva

Disefo de sistemas de control mediante el método del lugar de las raices
Compensacién de adelanto

Compensacién de retardo

Compensacién de retardo-adelanto

Compensacion paralela

s y disefio de sistemas de control por el método de la respuesta en frecuencia
. Diagramas de Bode

. Diagramas polares

Diagramas de magnitud logaritmica respecto de la fase

Criterio de estabilidad de Nyquist

Anadlisis de estabilidad

Analisis de estabilidad relativa

Respuesta en frecuencia en lazo cerrado de sistemas con realimentacién unitaria
Determinacién experimental de funciones de transferencia

Disefo de sistemas de control por el método de la respuesta en frecuencia

0. Compensacion de adelanto

1. Compensacioén de retardo

7-12. Compensacion de retardo-adelanto

8. Controladores PID y controladores PID modificados

8-1

8-2

8-3

8-4

8-5

8-6

. Reglas de Ziegler-Nichols para la sintonia de controladores PID

. Disefio de controladores PID mediante el método de respuesta en frecuencia

. Disefio de controladores PID mediante el método de optimizaciéon computacional
. Modificaciones de los esquemas de control PID

. Control con dos grados de libertad

. Método de asignacion de ceros para mejorar las caracteristicas de respuesta
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9. Analisis de sistemas de control en el espacio de estados

9-1. Representaciones en el espacio de estados de sistemas definidos por su funcién de transferencia.
9-2. Transformacion de modelos de sistemas con MATLAB

9-3. Solucién de la ecuacién de estado invariante con el tiempo

9-4. Algunos resultados Utiles en el andlisis vectorial-matricial

9-5. Controlabilidad

9-6. Observabilidad
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Ejes metodoldgicos de la asignatura
Leccién magistral
Aprendizaje basado en problemas

Practicas con MatLab

Plan de desarrollo de la asignatura

Semana || Descripcion Actividad Presencial Trabajo presencial/auténomo

1 Clase magistral y problemas Tema (1.1-1.2) 4h/6h
2 Clase magistral y problemas Temal (1.2-1.4) 4h/6h
3 Clase magistral y problemas Tema 2 4h/6h
4 Clase magistral y problemas Tema 3 4h/6h
5 Clase magistral y problemas Tema 4 4h/6h
6 Clase magistral y problemas Tema 5 4h/6h
7 Clase magistral y problemas Tema 6 (6.1- 6.5) 4h/6h
8 Clase magistral y problemas Repaso 4h/6h
9 Prueba escrita Primer parcial 2h/3h
10 Clase magistral y problemas Tema 6 (6.6 - 6.9) 4h/6h
11 Clase magistral y problemas Tema7 (7.1-7.8) 4h/6h
12 Clase magistral y problemas Tema7 (7.9 -7.13) 4h/6h
13 Clase magistral y problemas Tema 8 4h/6h
14 Clase magistral y problemas Tema 9 4h/6h
15 Clase magistral y problemas Repaso 4h/6h
16 Prueba escrita Segundo parcial 2h/3h
17

18

19 Prueba escrita Recuperacion

Sistema de evaluacién

Ya que el conocimiento de la asignatura es incremental, el segundo examen parcial tendra mas peso que el
primero. Para evitar que los estudiantes se relajen a final de curso se requerira obtener mas de un 3.5 al segundo
parcial para hacer media con las practicas, es decir, la nota final se calcula como::

Nota primer parcial: PP (30%) Nota practica 1: P1(10%)

Nota segundo parcial: SP (50%) Nota practica 2: P2 (10%)
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Caso Notes examenes Calculo nota final

A Si (PP>5i SP<3.5) PP 0.3 +SP0.5

B Si(PP>5i SP>3.5) PP0.3+SP0.5+P10.1+P20.1
C Si(PP<5iSP=>3.5) SP0.8+P10.1+P20.1

D Si(PP<5iSP<35) SP 0.8

En el caso B, la nota final = maximo{A,B}

En caso de no superar la asignatura habra un examen de recuperacién que valdra el 69% de la nota, englobara
toda la asignatura y no contemplara las practicas.

Bibliografia y recursos de informacion
Bibliografia recomendada

Ingenieria de Control Moderna, Katsuhiko Ogata.
Automatic Control Systems, Benjamin Kuo.

Sistemas de Control, Hostetter



