Facultad de Ciencias

UNER de la Alimentacion

INGENIERIA EN MECATRONICA

RESOLUCION CD N° 689/18
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TEMA I: Introduccion a Sistemas de control. Introduccién a los sistemas de
control. E! problema del control. Control manual y automatico. Sistemas y
modelos. Control de lazo cerrado y de lazo abierto. Elementos de un sistema
de control automatico. Lazo cerrado vs lazo abierto.

TEMA |I: Modelado de sistemas de control. Modelos de sistemas. Bloques
funcionales y formaciéon de modelos. Elementos de modelos. Analogias entre
modelos. Linealidad. Respuesta del sistema. Sistemas de primer orden.
Sistemas de segundo orden. Transformada de Laplace. La transformada de
Laplace para un escalén. Resolucion de ecuaciones diferenciales a través de la
transformada de Laplace. Teorema del valor inicial y final. Modelos de sistemas
dinamicos. Funciones de transferencia de elementos dinamicos. Elementos de
primer y segundo orden. Respuestas de un sistema de primer orden.
Respuestas de un sistema de segundo orden. Modelado mediante diagrama en
bloque. El diagrama en bloques. Bloques en serie. Bloques en paralelo. Lazos
de realimentacion. Simplificacion de diagramas en bloques. Entradas multiple.
Ejemplos de sistemas mediante diagramas en bloques.

TEMA llI: Error en estado estable y estabilidad. Error en estado estable.
Clasificacion de sistemas. Error en estado estable para una entrada escalén.
Error en estado estable para una entrada rampa. Error en estado estable para
una entrada parabdlica. Error en estado estable para diferentes entradas. Error
en estado estable debido a perturbaciones. Definicion y concepto de
estabilidad. Polos y ceros. Patrén de polos y ceros. Estabilidad y polos. El
criterio de estabilidad de Routh-Hurwitz. Estabilidad relativa.

TEMA 1IV: Analisis del lugar geométrico de las raices. Lugar geométrico de
las raices de sistemas de primer orden. Lugar geométrico de las raices de
sistemas de segundo orden. Lugar geométrico de las raices en sistemas de
lazo cerrado. Representacion polar de nimeros complejos. Construccién del
lugar geométrico de las raices. Interpretacion del lugar geométrico de las
raices.

TEMA V: Respuesta en frecuencia. Funcion de transferencia. Respuesta en
frecuencia de sistemas de primer y segundo orden. Respuesta en frecuencia a
partir del patrén de polos y ceros. Respuesta en frecuencia de elementos en
serie. Trazas de Bode. Especificaciones de desempefio. Uso de datos
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experimentales de la respuesta en frecuencia. Disefio mediante compensacion.
Diagramas de Nyquist. Margen de ganancia y margen de fase.

TEMA VI: Controladores y elementos de control. Controladores. Control
proporcional. Control integral. Control derivativo. Control proporcional integral.
Control proporcional derivativo. Control proporcional integral derivativo (PID).
Equipos basicos de un sistema de control. Elementos de medicion. Elementos
de correccién. Ejemplos de sistemas de control.

TEMA VII: Introducciéon al control digital. Control de procesos discreto.
Procesos discretos. Microprocesadores como controladores. Controladores
l6gicos programables. Programacion de PLC. Control digital. Computadoras en
control. Ejemplos de control digital directo. Sistemas de datos muestreados.
Procesamiento de datos en tiempo discreto. Retén de orden cero.
Transformada Z. Uso de la transformada Z. Transformada Z inversa. Funcién
de transferencia pulso. Conversion de las leyes de control analégico.
Implementacién de un algoritmo. Periodo de muestreo. Estabilidad. Pruebas
para la estabilidad. Respuesta en frecuencia.
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