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JUSTIFICACION

El fin Gltimo en el desarrollo de sistemas de control es una implantacion practica.
Actualmente, cualquier intento de implantacién considera como vehiculo principal el
computador, el cual maneja sefiales a tiempo discreto.

En base a lo anterior, el propdsito de este curso es el de mostrar las herramientas para el
andlisis y la sintesis de los sistemas lineales en tiempo discreto a objeto de implementacion.

OBJETIVOS

e Se busca preparar el estudiante en el analisis, disefio e implantacion de sistemas de
control basados en computadores.

e Estudiar los sistemas de datos muestreados

e Prestar técnicas de disefio de controladores para sistemas de datos muestreados

e Estudiar los métodos de implantacion de sistemas de control de datos muestreados.

CONTENIDO PROGRAMATICO

Unidad I: Analisis de los sistemas de control de datos muestreados

Tema 1: Introduccion.

Adquisicion de datos

Control digital directo

Control supervisorio

Control jerarquico

Los sistemas de adquisicion de datos

Disefio e implantacion de sistemas de control
Tema 2: Los sistemas de control de datos muestreados

Fundamentos de los sistemas de control muestreados

Las ecuaciones en diferencia

Teorema de muestreo de Shannon

Los elementos retenedores

La funcion de transferencia de Pulso

Polos, ceros y estabilidad

La suma de convolucion



Tema 3: Representacion en variables de estados de sistemas de control de datos
muestreado.
Ecuacion en diferencia a partir de una ecuacion diferencial
La ecuacion en diferencia vectorial. Representacion en variables de
estados
Los equivalentes discretos por integracion numérica
Equivalentes discretos por transformacién de Polos y Ceros
La estabilidad de los sistemas en espacio de estados
Solucion de la ecuacion en diferencia vectorial
La respuesta impulsiva
Controlabilidad y observabilidad

Unidad I1: Disefio de controladores para los sistemas de datos muestreados

Tema 1: Introduccién
Métodos para la sintesis de controladores de sistemas de datos
muestreados

Tema 2: Disefio analégico e implementacion digital
Las especificaciones de disefio
Consideraciones respecto al periodo de muestreo
Técnicas de disefio de controladores analdgicos
La discretizacién de los controladores continuos

Tema 3: Discretizacion del proceso y sintesis en tiempo discreto
Sintesis mediante los métodos clésicos
Sintesis por realimentacion de estados
Los controladores PID discretos

Tema 4: Otras técnicas de control digital
El control 6ptimo en tiempo discreto
Técnicas de compensacion para sistemas con tiempo muerto
El control por modelo interno
Técnicas de compensacion para el problema de saturacion en el
actuador
El control predictivo

PRACTICAS DE LABORATORIO

Practica 1: Adquisicion de datos de sistemas fisicos.
Objetivo: Adquisicion de la informacion proveniente de los sensores de diversos sistemas
fisicos (plantas del laboratorio), digitalizarlos y observarlos en el computador.

Préctica 2: Modelado y/o Identificacion de las plantas del laboratorio,
Objetivo: Obtencion del modelo matematico de la planta bajo estudio.

Préactica 3: Disefio en continuo de Leyes de Control para una Planta.
Objetivo: Disefio de controladores en continuo y discretizacion.



Préctica 4: Implementacion de Leyes de Control para una Planta.
Objetivo: Implementacion de controladores digitales el computador.

Préactica 5: Disefio en discreto de Leyes de Control para una Planta.
Obijetivo: Disefio de controladores en discreto.

Préactica 6: Implementacion de Leyes de Control para una Planta.
Obijetivo: Implementacién de controladores en discreto mediante el computador.

METODOLOGIA DE ENSENANZA

El curso estipula, fundamentalmente, tres métodos de preparacion: en primer lugar se
impartira la ensefianza tedrica a través de los medios tradicionales. En segundo lugar, la
preparacion practica mediante el trabajo en el laboratorio. Finalmente, el uso extensivo de
herramientas de simulacion, lo cual constituye un paso intermedio entre los resultados
tedricos y la implantacion practica.

RECURSOS

¢ Adicional a un aula de trabajo, se requiere de un Laboratorio de Control de Procesos y
un Laboratorio de Simulacion Digital.

EVALUACION

La evaluacion estara regida por lo establecido en la Ley de Universidades y de acuerdo a
los lineamientos establecidos por el Departamento de Sistemas de Control.
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