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Supervision y Control de Procesos
Bloque Tematico I:

Introduccidon al Control de Procesos
Tema 1:

Sistemas automatizados. Regulacion
automatica. Conceptos basicos

Supervision y Control de Procesos. Curso 2009/2010 ]



Definicion de Control

* RAE: “Regulacion , * RAE! Regular:
manual o “Ajustar el
automatica , sobre funcionamiento de
un sistema” un sistema a

determinados fines

~_

“Ajuste del funcionamiento de un sistema @, de forma
manual o automatica, para determinados fines

1) RAE: “Conjunto de cosas que relacionadas entre si ordenadamente contribuyen a
determinado objeto.”
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Obijetivos del Control

* Anular la accion de las perturbaciones sobre la variable

controlada

 Hacer que la variable controlada siga a la de referencia:
Servosistema o0 Servomecanismo
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Control de velocidad: Comportamiento del sistema

e Medidas a 70 Km/h:

— “una variacion de 1° en el angulo de inclinacion del acelerador
—> variacion de 10 Km/h en la velocidad”

— “una variacion de la pendiente en 1° - variacion de 5 Km/h en
la velocidad”

70 Km/h

10—

ﬂngulo acelerador
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Control de velocidad: Ecuaciones del sistema

* Definicidn de variables:
— u: entrada (angulo de inclinacion)
— y: salida (velocidad)
— w: perturbacion (pendiente)

70 Km/h |

10— - - - |

%’mgulo acelerador
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Control de velocidad: Diagrama de blogues

« A partir de las ecuaciones que definen el sistema
 Representacion esquematica de las mismas
e Construido a partir de bloques gue representan

funciones basicas:
I sistema I

orografia ﬁ—+ |
e i 0.5 i
i y: 10 . (u— 0 ' 5 . W)i acelerador i Pé) > 10 —!—-b velocidad
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Control de velocidad: Sistema de control

* Objetivo: hacer que la salida del sistema (velocidad) siga
la referencia impuesta (referencia)
— Se utiliza un controlador que actua sobre el acelerador

— La relacion entre la referencia y la seial del acelerador debe de
compensar la ganancia de la planta (inversa de la ganancia)
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Control de velocidad: Control en cadena abierta

e y=10-(u-0.5w)

-
U S
referencia — ;
'. | velocidad
| T

error

€=r-y=5w
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Control de velocidad:; Control en cadena cerrada:

e @ = r—y
o sistema' * u=10-e=10-(ry)
e y=10-(u-0.5w) =
10:(10-(r-y)—-0.5-w)

velocidad
—>

velocidad

. _ 100r_ 5y
Y="101 ~ 101

== error
controlador

Y="101 = 101
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