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FISICA QUINTO CURSO

AUTOMATICA

. Leccidn 1.- Convertidores analdgico-digitales y digitales analégicos. Prin
cipales realizaciones.

. Leccidn 2.~ Introduccidn a los sistemas mueétreados. Analisis con la trans
formada Z.

- Leccidn 3.- Muestreo y reconstruccién de una sefial. Teorema del Muestreo.
Filtros extrapoladores.

. Leccidn 4.- Anadlisis y Disefio de sistemas de control muestreados. Aproxima-

cidén continua. Especificaciones en el plano Z.

. Leccién 5.- (Continuacidn). M&todo de los polos dominantes. Mdtodo de Fran
klin-Ragazini. Sistemas minimales.

+ leceitn 6.~ Sistemas de control muestreados, en el espacio de estado. Repre

sentacidn y Discretizacidn de ras ecuaciones.

+ Leccidn 7.- Disefio: Ley de control por realimentacién de las variables de
estado. Cdlculo.de un estimador. Estudio del regulador.

. Leccidn 8.- Control Digital. Accidn proporcional-integral-derivada. AlgdriE
mo recursivo de control. Implementacién.

. Leccitn 9.~ Control de tiempo Optimo de sistemas discretos. Controlabilidad
y Observabilidad. Estrategia de control por realimentacidn dees
tado.

. Leccidn 10.- Disefio de Sistemas Discretos por Indice de Performance. Indice
' cuadratico.

. Leccidn 11.- Procesos Estocdsticos. Procesos estacionarios y ergddicos. Fun
ciones de correlacidn.

Leccidn 12.- El filtro de Kalman para sistemas discretos. Aplicacién a la esti
macidn del estado.

Leccidn 13.- Introduccidn a la Optimizacién. El principio’ de miximo. La progra
macidn dindmica.

Leccidén 14.- Introduccidn a la identificacitn y Sistemas Adaptivos. Mgtodo de
minimos cuadrados recursivo.
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