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EL 42D CONTROL DE SISTEMAS

10 U.D.
REQUISITOS: EL 32D DH: (4-2-4)

CARACTER: Obligatorio de la Carrera de Ingenieria Civil Electricista.

OBJETIVOS:

a) Comprender los fundamentos de la teoria de control de sistemas lineales mono y multivariable.
b) Aplicar métodos y técnicas basicas de control a sistemas dinamicos, tanto de tiempo continuo
como discreto.

Especificos:

a) Aplicar la teoria de control a diferentes procesos fisicos caracteristicos de distintas ramas de la
ingenieria.

b) Analizar sistemas de control realimentado lineales, usando técnicas en el dominio del tiempo y la
frecuencia.

c) Diseriar algoritmos de control de sistemas, haciendo uso de métodos del dominio del tiempo y
frecuencia.

CONTENIDOS: Horas de Clases

1. Introduccion 4,0

Finalidad de los sistemas de control. Estructura de una planta controlada.
Métodos de control; control guiado, control realimentado,

control de perturbaciones, sistemas combinados.

Analisis estatico para pequefias perturbaciones.

2.  Introduccion al Control Digital 8,0

Repaso de la transformada Z. Muestreo de una sefial analoga.
Funcién de transferencia discreta. Aplicacién simple en sistema realimentado.

3. Control realimentado en Sistemas Lineales 10,0

Tipos de Controladores; Controlador proporcional, Controlador PI,
Controlador PD,Controlador PID. Controlador ON-OFF.

Influencia de polos y ceros en el plano s.

Influencia de polos y ceros en el plano z.

Constante de error y error permanente.

Respuesta transiente de un 2° orden.

4. Analisis de Estabilidad de Sistemas Realimentados 10,0
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Repaso de método de Routh-Hurwitz y plano W.

Método del lugar geométrico de las raices; caso de ganancia negativa
a realimentacion positiva, caso en que varia un polo o un cero.

LGR en sistemas discretos. Métodos de respuesta de frecuencia;
Método de Nyquist, Diagrama de Bode.

5. Diseiio de Controladores 12,0

Caso continuo; método de Smith y Corripio, Métodos en el dominio de
la frecuencia. Caso discreto; algoritmo de Dahlin, Algoritmo Dead- beat.

6. Control multivariable 12,0
Teoria de observadores. Regulador cuadratico lineal.

Control por referencia a modelo. Desacoplamiento dinamico.
Control por localizacién de polos.

ACTIVIDADES:

Se entregaran problemas clase a clase y tareas computacionales de simulacion.
EVALUACION:

Se realizaran 2 o 3 controles y 3 a 4 ejercicios, ademas de los examenes correspondientes.
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RESUMEN DE CONTENIDOS:

Introduccién a la teoria de control de sistemas. Fundamentos de control digital. Control realimentado
de sistemas lineales. Analisis de estabilidad de sistemas. realimentados. Disefio de controladores.
Control multivariable de sistemas.



