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5. 948~ conteoL DE PROCESOS

s R INTRODUCCTION A LLOS ORDENASDORES a#MALRGICOS = Circuitos suma-
el « integrador.— Simul acion de Ecuaciones Diferenciales. » Fac—

tares de Escala.— Ejemplos Llmplementacian on 21 ordenador anala-—)
gico EQlT-1803. ~

2.+ SISTEMA DE ADAQUISICION DE DATOS @ Tearema de Shanon.— Conver-—
=or digital J Analogico tipos.~ Conver=sor Analeogico/ Digital
tipos. ~-Ejenplos: Frocaramas 'BRASIC / Ensamblador disenador para
toama de muestras de senales analoj3icas.— '

.~ INTRODUCCION A LOS SISTEMAS LINEALES CONTINUOS :* Transformada
dee lLaplace.— Representacion externa e interna de los si=temas
lineales e invariantes.~ Representacion en laZa cerradno.- Res-
puesta temporal v frecuencial de los sistemas.— Estabilidad:
Fouth-Hurwitas Criterio de Muquist.s fuagar de las Raices.— Preci-
sion en regimen permanente. -~ Compensacion de sistemas.— Realimen-
tacion wvariables de estado.- Control ador FlID.- Ejemplo simulado
en EAI-180 de un proceso lineals realizande el contralador PID en
un microprocesador conectado en la cadena directa. -

4.~ INTRODUCCIOM /A LOS SISTEMAS MUESTREADOS [CONTROL DIGITALID 2
Feconstruccion de la senal de entrada analoaica.-— FMetenedaor orden
ceroc. - Hetenedor orden unos etc.- Transformada Z. - Representacion

externalinterna de los sistemas muestreados. - Estahilidad. - Fra-
cision de regimen permanente. -~ Sintesis de compenzsadores=.—- Res-—
puesta plana. - Filtro de Kalman.~ otc.~- Fijenplo de compensacion

para sar implementado con microprocesador. -

S.- INTRODUCCIONM A LA OPTIMIZACION = Frincipio del maxima de
Fontruagin.— Introduccion a la programacion dinamica. -
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