UNIVERSIDAD NACIONAL DE ASUNCION
FACULTAD POLITECNICA
INGENIERIA EN ELECTRICIDAD
PLAN 2008
PROGRAMA DE ESTUDIOS

I.- IDENTIFICACION
1. Asignatura : Sistemas de Control Il
2.  Semestre : Séptimo
3. Horas semanales : 5 horas
3.1. Clases teoricas : 3 horas
3.2. Clases practicas : 2 horas
4. Total real de horas disponibles : 80 horas
4.1. Clases tetricas : 48 horas
4.2. Clases practicas : 32 horas

Il. - JUSTIFICACION

El control automético ha jugado un papel vital en el avance de la ciencia y de la ingenieria, se ha vuelto parte integral e importante de
los procesos industriales y de manufactura modernos. Como los avances en la teoria y practica del control automatico brindan
medios para lograr el funcionamiento 6ptimo de sistemas dinamicos, mejorar la productividad, liberarse de la monotonia de muchas
operaciones manuales rutinarias y repetitivas, y otras ventajas, la mayoria de los ingenieros y cientificos deben poseer un buen
conocimiento de este campo.

1. - OBJETIVOS

Comprender el andlisis de sistemas por el método de respuesta en frecuencia.
Aprender las técnicas de disefio y compensacion de sistemas de control.
Comprender el andlisis de sistemas de control no lineales.

Comprender el andlisis de sistemas de control en el espacio de estado.
Disefiar sistemas de control por métodos en el espacio de estado.
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IV.-  PRE- REQUISITO

1. Sistemas de Control I.

V.- CONTENIDO

5.1. Unidades programaticas

Andlisis de sistemas por el método de respuesta en frecuencia.
Técnicas de disefio y compensacion de sistemas de control.

Andlisis de sistemas de control no lineales con la funcién descriptiva.
Analisis de sistemas de control en el espacio de estado.

Disefio de sistemas de control por métodos en el espacio de estado.
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5.2. Desarrollo de las unidades programaticas

1. Andlisis de sistemas por el método de respuesta en frecuencia.
1.1. Obtencion de soluciones en estado estacionario a sefiales de entrada sinusoidales.
1.2.  Funciones de transferencia sinusoidales y sus representaciones.
1.3. Diagramas logaritmicos o de Bode.
1.4. Factores basicos de la funcién de transferencia sinusoidal.
1.5. Factores constantes, integrales, derivativos, de rimer orden y cuadraticos.
1.6. Aproximaciones asintéticas.
1.7. Procedimiento general para la obtencién del diagrama de Bode.
1.8. Sistemas de fase minima y no minima.
1.9. Atraso de transporte.
1.10. Determinacion de coeficientes de error estatico de posicion, de velocidad y de aceleracion.
1.11. Obtencion experimental de la funcién de transferencia de un sistema a partir de su diagrama logaritmico.
1.12. Diagrama polar o Diagrama de Nyquist.
1.13. Factores integrales, derivativos, de primer orden y cuadraticos. Diagrama de Nichols.
1.14. Criterio de estabilidad de Nyquist.
2. Técnicas de disefio y compensacion de sistemas de control.
2.1. Especificaciones de rendimiento.
2.2. Técnicas de disefio por prueba de error.
2.3.  Maodificacién de la dinamica de la planta y sus limitaciones como método de compensacion.
2.4. Compensacion en serie y en paralelo.
2.5. Compensadores y procedimiento de disefio.
2.6. Compensacion por adelanto.
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2.6.1. Técnicas de compensacion por adelantos basados en método del lugar de las raices y en el método de respuesta

en frecuencia.
2.7. Compensacion por atraso.
2.7.1. Circuitos eléctricos de compensacion por atraso.

2.7.2. Técnicas de compensacion por atrasos basados en el método del lugar de las raices y en el método de respuesta

en frecuencia.
2.8. Compensacion por atraso-adelanto.
2.8.1. Circuitos eléctricos de atraso-adelanto.

2.8.2. Técnicas de compensacion por atraso-adelanto basadas en el método de la respuesta en frecuencia.

2.9. Comparacién de los métodos de compensacion de sistemas de control.
3. Andlisis de sistemas de control no lineales con la funcion descriptiva.
3.1. No lineales inherentes e intencionales.
3.2. Dependencia de frecuencia amplitud.
3.3. Respuestas con valores multiples y resonancia.
3.4. Oscilaciones subarmonicas y oscilaciones autoexitadas o ciclos limites.
3.5.  Funciones descriptivas de no linealidad.
3.5.1. Por histéresis.
3.5.2. ON, OFF.
3.5.3. Zona muerta.
3.5.4. Saturacion.
3.6. Estabilidad en oscilaciones continuas o ciclos limites.
3.7. Exactitud del andlisis de sistemas no lineales por la funcién descriptiva.
4. Analisis de sistemas de control en el espacio de estado.
4.1.  Introduccion
4.2. Conceptos bésicos para el analisis en el espacio de estado.
4.3. Matriz transferencia.
4.4. Controlabilidad.
4.5. Observabilidad.
4.6. Formas conicas de las ecuaciones de estado.
4.7. Andlisis de la estabilidad de Liapunov.

4.7.1. Andlisis de la estabilidad de Liapunov para sistemas lineales invariantes en el tiempo.

4.8. Sistemas lineales variables en el tiempo.
5. Disefio de sistemas de control por métodos en el espacio de estado.
5.1.  Introduccién
5.2. Disefio de sistemas de control por medio de la ubicacién de polos.
5.3. Disefio de observadores de estado.
5.4. Disefio de servo sistemas.
5.5. Sistemas de control 6ptimo cuadratico.
5.6. Sistemas de control con modelo de referencia
5.7. Sistemas de control adaptable.

VI.- ESTRATEGIAS METODOLOGICAS

Presentacion de la teoria en el pizarron.

Lectura interpretativa fuera de horario para el seguimiento de las clases.

Resolucién de ejercicios tedricos-practicos por el profesor.

Resolucién de ejercicios en el pizarron, aplicando la teoria estudiada.

Participacién de los alumnos en la resolucion de los problemas en las clases practicas
Realizacién y presentacion de trabajos practicos.
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VIl. - MEDIOS AUXILIARES
1. Pizarrén.

2. Bibliografia de apoyo.
3. Ejercitarlo.

VIIIl. -  EVALUACION

1. Requisitos para el examen final.

1.1. Dos pruebas parciales de cuyos puntajes saldra el promedio que dara derecho a los examenes finales.

2. Examen final.
2.1. El examen final ser& escrito y versara sobre la totalidad del contenido programatico.
3. Calificacion final.

3.1. La calificacion final estard de acuerdo a la escala establecida por el Consejo Directivo de la Facultad Politécnica.
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IX.- BIBLIOGRAFIA

MATERIALES BIBLIOGRAFICOS DISPONIBLES EN LA BIBLIOTECA DE LA FACULTAD
POLITECNICA

a Cembranos Nistal, F. J. (1998). Sistemas de control secuencial: sistemas de regulacién y control automaticos. Madrid :
Paraninfo.
a Cembranos Nistal, F. J. (1999). Informatica industrial: sistemas de reguacion y control automaticos. Madrid: Paraninfo.
O  Nise, Norman S. (2002). Sistemas de control para ingenieria. Mexico : Compafiia Editorial Continental
a Ogata, Katsuhiko. (2010). Ingenieria de control moderna. (5° Ed.). Madrid: Pearson Educacion.
O  Umez-Eronini, E. (2001). Dindmica de sistemas y control. México: Thomson Learning.
RECURSOS DISPONIBLES A TRAVES DE CICCO
Q Kim, Y., & Yarlagadda, P. (2013). Industrial Instrumentation and Control Systems II: Selected, Peer. Reviewed Papers From the

2013 2nd International Conference on Measurement, Instrumentation and Automation (ICMIA 2013), April 23-24, 2013,
Guilin, China. Durnten-Zurich, Switzerland: Trans Tech Publications.

Q Lu, H., & Zhou, Z. (2013). Computing, Control and Industrial Engineering IV. Durnten-Zurich, Switzerland: Trans Tech
Publications.

Q  Schultz, A. M., & Gilbert, R. C. (2011). Industrial Control Systems. Hauppauge, N.Y.: Nova Science Publishers, Inc.

Aprobado por Resolucion N° 17/10/05-00 Acta N° 998/08/05/2017 del Consejo Directivo de la FP-UNA Péagina 3 de 3


javascript:document.forms[0].submit()
javascript:document.forms[0].submit()
javascript:document.forms[0].submit()
javascript:document.forms[0].submit()
javascript:document.forms[0].submit()

