ASIGNATURA: AUTOMATICA; 42 CURSO DE INFORMATICA.

INTRODUCCION AL CONTROL

Historia.

Descripcidén de algunos procesos.
Modelos.

Realimentacidn.

Control Digital.

ADQUISICION DE DATOS

Conversores A/D y D/A. Tipos.
Muestreadores y retenedores. Tipos.

SIMULACION
Simulacidén sobre computador digital.

Simulacién sobre computador analdgico.
Ejemplos.

SISTEMAS LINEALES CONTINUOS

Transformada de Laplace: Propiedades.
Funcidén de transferencia. Ejemplos.

SISTEMAS LINEALES DISCRETOS

Transformada Z: Propiedades.
Funcién de transferencia. Ejemplos.

SISTEMAS LINEALES CONTINUOS Y DISCRETOS

Representacidén interna. Concepto de estado.
Matriz de transicidén de estados. Propiedades.
Formas candnicas.

ANALISIS DE SISTEMAS LINEALES I

Algebras: blogues y grafos: Regla de Mason.
Andlisis temporal de los sistemas continuos y discretos.
Especificaciones en el plano S y en el plano 2.

ANALISIS DE SISTEMAS LINEALES II

Andlisis frecuencial: Diagramas de Nyguist y Bode.
Lugar de las raices para sistemas continuos.
Margenes de estabilidad

Transformada bilineal.

Lugar de las raices para sistemas discretos.
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ANALISIS MEDIANTE VARIABLES DE ESTADOS III

Controlabilidad y observabilidad para sistemas continuos y dis
cretos: Teoremas.
Formas candénicas controlables y observables.

DISENO DE CONTROLADORES I

Sistemas continuos: filtro de adelanto, retardo v adelanto-re-
tardo, PID.
Sistemas discretos: filtro PID, controladores de respuesta plana.

DISENO DE CONTROLADORES II

Realimentacidn por variables de estado: Sistemas continuos y
discretos: Asignacién de polos.
Estimacién del estado: El observador.

1) Caso regulador.
2) Caso servomecanismo.



