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DATOS ESPECIFICOS DE LA ASIGNATURA

1.1. Descriptores de la asignatura:

Dinamica de Sistemas. Disefio de Reguladores.

1.2. Descriptores de la asignatura (en inglés)*:

System Dynamic. Regulators desing.

®Para su inclusién en el Complemento Europeo al Titulo

2. Situacion de la asignatura.

2.1. Prerrequisitos:

Ninguno (Seria conveniente que el alumno haya realizado la asignatura de Regulacién Automatica).

2.2. Contexto dentro de la titulacion:

Por sus contenidos, de acuerdo con los descriptores de B.O.E., la materia es una continuacion de la
asignatura regulacién Automatica impartida en el primer cuatrimestre de ese tercer curso. El estudio de
esta asignatura, conlleva, que el alumno adquiera unos conocimientos y habilidades que permita
desarrollar los sistemas de Control Automatico para ello hemos introducidos el métodos del Lugar de las
Raices, Variables de Estados y Control en Tiempo Discreto.

2.3. Recomendaciones:

Resulta aconsejable para el normal desarrollo de la asignatura que el alumno haya superado la
asignatura de Regulacién Automatica, ya que es una continuacién de esta, y tenga conocimientos basicos
de las asignaturas de Matematicas de la Ingenieria, Analisis de Circuitos y Maquinas Electricas.

3. Competencias a adquirir por los estudiantes.

3.1. Competencias transversales o genéricas.

3.1.1. Competencias instrumentales:

[Jato X Medio []Bajo Capacidad de andlisis y sintesis.

[Jato X Medio []Bajo Capacidad de organizacion y planificacion.
DX Ao [Medio []Bajo Comunicacion oral y escrita en lengua nativa.
[JAto [JMedio X]Bajo Conocimiento de una lengua extranjera.
[Jato X Medio [[]Bajo Capacidad de gestion de la informacion.
X At []Medio []Bajo Resolucion de problemas.

Xl Ato [ Medio []Bajo Toma de decisiones.

[Jate X Medio []Bajo Conocimientos generales basicos.

[Jato X Medio []Bajo Conocimientos basicos de la profesion.
[Jato X Medio []Bajo Conocimientos de informatica.

[JAto [JMedio []Bajo Otras: Especificar.

[Jate [ JMedio []Bajo Otras: Especificar.

3.1.2. Competencias personales:

[Jate X Medio []Bajo Trabajo en equipo.

[Jato X Medio []Bajo Trabajo en un equipo de caracter interdisciplinar.

[Jato X Medio []Bajo Trabajo en un contexto internacional.

[JAato X Medio []Bajo Habilidades en las relaciones interpersonales.

DX Ato  [JMedio []Bajo Capacidad para comunicarse con expertos de otras areas.
[JAato X Medio []Bajo Reconocimiento a la diversidad y la multiculturalidad.

Xl Ao []Medio []Bajo Razonamiento critico.

X Ato  [JMedio []Bajo Compromiso ético.

[JAto [JMedio []Bajo Otras: Especificar.

[JAto [JMedio []Bajo Otras: Especificar.

3.1.3. Competencias sistémicas:

[JAto [XIMedio []Bajo Aprendizaje autbnomo.
[Jato X Medio []Bajo Adaptacion a nuevas situaciones.
X Ao [JMedio [Bajo Capacidad de aplicar los conocimientos en la practica.




[Jato [X]Medio []Bajo Habilidad para trabajar de forma autéonoma.
[Jate [X]Medio []Bajo Creatividad.

[Jato X Medio []Bajo Liderazgo.

[JAato X Medio []Bajo Conocimiento de otras culturas y costumbres.
[JAto X Medio []Bajo Iniciativa y espiritu emprendedor.

[Jato X Medio []Bajo Motivacion por la calidad.

X Ato  [Medio []Bajo Sensibilidad hacia temas medioambientales.
[JAto X Medio []Bajo Disefioy gestién de proyectos.

[JAto X Medio []Bajo Motivacion de logro.

[JAto [IMedio []Bajo Otras: Especificar.

[Jato [ JMedio []Bajo Otras: Especificar.

3.2. Competencias especificas.

3.2.1. Competencias cognitivas (saber):

Andlisis y sintesis de sistemas de control a partir de las caracteristicas deseadas con la inclusién de
compensadores, por el lugar de las raices, variables de estados e introduccion al control digital.

3.2.2. Competencias procedimentales e instrumentales (saber hacer):

Uso del ordenador orientado a la resolucion del grado de estabilidad, de un sitema de control,mediante el
programa de Matlab, Control System.

3.2.2. Competencias actitudinales (ser):

Adaptacién del alumno al trabajo en equipo.

4. Objetivos:

Se trata de desarrollar los contenidos expuestos en el punto 8 del presente documento sobre la asignatura
optativa Ampliacién de Regulacién Automatica, en la titulacion de Ingeniero Técnico Industrial,
especialidad Electricidad. Con estos contenidos se pretenden ampliar y reforzar los conocimientos
adquiridos en la asignatura de Regulacion Automatica, para asi capacitar al alumno a las competencias
precisas para el ejercicio profesional conveniente y competitivo.

5. Metodologia (en horas de trabajo del estudiante):

Primer Segundo
Cuatrimestre | Cuatrimestre
Presenciales
Clases de teoria 0,0 12,0
Clases de problemas 0,0 12,0
Clases practicas 0,0 12,0
Actividades académicas dirigidas 0,0 8,0
Examenes 0,0 0,0
No presenciales
Estudio de clases tedricas (factor de trabajo: 1,00) 0,0 12,0
Estudio de clases de problemas y précticas (factor de trabajo: 1,00) 0,0 24,0
Preparacion de actividades académicamente dirigidas y otras actividades 0,0 16,0
Total: 0,0 96,0

Trabajo total del estudiante: 96,1 horas.

Horas presenciales: 44,0 | Horas no presenciales: 52,0 | Examenes: 0,0

6. Técnicas docentes.

6.1. Técnicas docentes utilizadas:




Sesiones académicas de teoria

Sesiones académicas de problemas
Sesiones practicas en laboratorio
Seminarios, exposiciones y debates

Trabajo en grupos reducidos

Resolucién y entrega de problemas/practicas
Realizacién de pruebas parciales evaluables
Otras: Especificar

Otras: Especificar
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6.2. Desarrollo y justificacion:

Consiten en clases magistrales, donde se impartira la base teorica de la asignatura y se expondra ejemplos
aclaratorios de la misma. Las secciones seran de dos horas y se iran intercalando con problemas y
programas realizados en Matlab de los diferentes problemas a realizar.

7. Bloques tematicos:

El temario de la asignatura se divide en 3 unidades didacticas:

Unidad didactica I: Lugar de la raices:

Temal: Analisis del Lugar geometrico de las raices.
Tema 2: Disefo de Sistema de Control mediale el metodo del L.R.
Unidad didactica ll: Espacio de Estado

Tema 3: Analisis de sistemas de Control en el espacio de estado.
Tema 4: Disefio de Sistema de Control en el Espacio de Estado.

Unidad didactica lll: Control Discreto.

Tema 5: Introduccion a los Sistemas de Control Discreto.

Tema 6: Analisis en el plano z de los Sistemas de Control.

Tema 7: Disefio de los sistemas de Control en Tiempo Discreto, mediante métodos
convencionales.

8. Temario desarrollado:

Temario de Teoria:

TEMA1. ANALISIS DEL LUGAR GEOMETRICO DE LAS RAICES.

1.1. Introduccién.

1.2. Gréficas del lugar geométrico de las raices.

1.3. Resumen de las reglas generales para construir el L.G.R.

1.4 Gréficas del lugar geométrico de las raices con MATLAB.

1.5 Casos especiales.

1.6 Analisis de sistemas de control mediante el lugar geométrico de las raices.
1.7 Lugares geométricos de las raices para sistemas con retardo de transporte.
1.8 Graficas de contornos de las raices.

TEMA 2. DISENO DE SISTEMAS DE CONTROL MEDIANTE EL METODO DEL LUGAR
GEOMETRICO DE LAS RAICES.

2.1. Introduccion.

2.2 Consideraciones preliminares de disefio.

2.3. Compensacién de adelanto.

2.4. Compensador de atraso.

2.5. Compensacion de atraso-adelanto.




TEMA 3. ANALISIS DE SISTEMAS DE CONTROL EN EL ESPACIO DE ESTADOS.
3.1 Introduccion.

3.2. Representaciones en el espacio de estados de los sistemas basados en la funcién
de transferencia.

3.3. Transformacion de modelos de sistemas con MATLAB.

3.4. Solucién de la ecuacion de estado lineal e invariante con el tiempo.

3.5. Algunos resultados utiles en el andlisis matricial.

3.6. Controlabilidad.

3.7. Observabilidad.

TEMA 4. DISENO DE SISTEMAS DE CONTROL EN EL ESPACIO DE ESTADOS.
4.1. Introduccién.

4.2. Ubicacién de polos.

4.3. Solucién de problemas de ubicacién de polos con MATLAB.

4.4. Diseno de sistemas del tipo regulador mediante la ubicacién de polos.

4.5. Observadores de estado.

4.6. Diseino de observadores de estados con MATLAB.

4.7. Diseino de sistemas de seguimiento.

4.8. Ejemplo del disefio de un sistema de control con MATLAB.

TEMA 5. INTRODUCCION A LOS SISTEMAS DE CONTROL EN TIEMPO DISCRETO.
5.1. Introduccién.

5.2. Transformada z.

5.3. Transformada z de funciones elementales.

5.4. La transformada z inversa.

TEMA 6. ANALISIS EN EL PLANO Z DE SISTEMAS DE CONTROL EN TIEMPO
DISCRETO.

6.1. Muestreo mediante impulso y retencién de datos.

6.2. Reconstruccion de sefales originales a partir de sefiales muestreadas.
6.3. La funcién de transferencia pulso

6.4. Realizaxcidén de controladores digitales y filtros digitales.

TEMA 7. DISENO DE SISTEMAS DE CONTROL EN TIEMPO DISCRETO MEDIANTE
METODOS CONVENCIONALES.

7.1. Correspondencia entre el plano s y el plano z.

7.2. Andlisis de estabilidad de sistemas en lazo cerrado en el plano z.
7.3. Andlisis de las respuestas transitoria y en estado permanente.
7.4. Diseno basado en el método del lugar geométrico en las raices.
7.5. Diseno basado en el método de respuesta en frecuencia.

Temario de Practica:
RELATIVO AL USO DEL MATLAB DE LOS TEMAS PROPUESTOS EN TEORIA




9. Bibliografia.

9.1. Bibliografia general:

SISTEMAS DE CONTROL MODERNO
Autor: Richard C. Dorf, Robert H. Bishop
Editorial: Pearson, Prentice Hall.

RETROALIMENTACION Y SISTEMAS DE CONTROL
Autor: Distefano, Stubberud y Weilliams
Editorial MC Graw Hill (22 edic 1992)

CONTROL DE SISTEMAS CONTINUOS PROBLEMAS RTESUELTOS.
Autor: Barrientos, Sanz, Matia y Gambao.
Editorial:, MC. Graw Hill

DINAMICA DE SISTEMAS Y CONTROL.
Autor: Eronini, Uzmez, Eronini
Editorial: Thomson Learning (2001)

CONTROL DE SISTEMAS DISCRETOS
Autor: Reinoso, Sebastian, Torre y Aracil
Editorial:Mc. Graw Hill (2004)

CONTROL EN EL ESPACIO DE ESTADO
Autor: Dominguez, Campoy, Sebastian y Jiménez.
Editorial: Prentice Hall (2001)

9.2. Bibliografia especifica:

INGENIERIA DE CONTROL MODERNA
Autor: Katsuhico Ogata.
Editorial: Pearson Prentice Hall ( 42 ediccion 2003)

INGENIERIA DE CONTROL UTILIZANDO MATLAB
Autor: Katsuhico Ogata
Editorial: Pearson Prentice Hall.

SISTEMAS DE CONTROL EN TIEMPO DISCRETO:
Autor: Katsuhico Ogata
Editorial: Pearson Prentice Hall

10. Técnicas de evaluacion.

10.1. Técnicas de evaluacion utilizadas:

Examen teorico-practico

Trabajos desarrollados durante el curso

Participacion activa en las sesiones académicas
Controles periddicos de adquisicion de conocimientos
Examen préctico en aula de informética

Otras: Especificar

Otras: Especificar
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10.2. Criterios de evaluacion y calificacion:

Asistencia a clase, participacion en las clases, tanto teoricas como practicas, y la presentacién del trabajo
realizado durante el curso.(programas de la teoria de Control Systems realizado durante el curso con los
comentarios correspondientes ).




11. Organizacion docente semanal (en horas presenciales del alumno)

11.1. Primer cuatrimestre:

Semana H;;asi :e (I:-::;aez C(I’Z H;;asi :e Actividades Académicas Dirigidas Horas de Temas del
de teoria | problemas | practicas Actividad Horas examenes | temario a tratar
12 0,0 0,0 0,0 0,0 0,0
28 0,0 0,0 0,0 0,0 0,0
32 0,0 0,0 0,0 0,0 0,0
42 0,0 0,0 0,0 0,0 0,0
52 0,0 0,0 0,0 0,0 0,0
62 0,0 0,0 0,0 0,0 0,0
7° 0,0 0,0 0,0 0,0 0,0
82 0,0 0,0 0,0 0,0 0,0
92 0,0 0,0 0,0 0,0 0,0
102 0,0 0,0 0,0 0,0 0,0
112 0,0 0,0 0,0 0,0 0,0
128 0,0 0,0 0,0 0,0 0,0
132 0,0 0,0 0,0 0,0 0,0
142 0,0 0,0 0,0 0,0 0,0
152 0,0 0,0 0,0 0,0 0,0
Perodo de
Totales 0,0 0,0 0,0 0,0 0,0
11.2. Segundo cuatrimestre:
Semana H;raasse ge :::;Zss féee Hc(:)ll;lasse ge Actividades Académicas Dirigidas Horas de Temas del
de teoria | problemas | practicas Actividad Horas examenes | temario a tratar
12 1,0 1,0 1,0 0,0 0,0 1
28 1,0 1,0 1,0 0,0 0,0 2
32 1,0 1,0 1,0 0,0 0,0 2
42 0,0 0,0 0,0 Lugar de las Raices 2,5 0,0
52 1,0 1,0 1,0 0,0 0,0 3
62 1,0 1,0 1,0 0,0 0,0 3
7° 1,0 1,0 1,0 0,0 0,0 4
82 1,0 1,0 1,0 0,0 0,0 4
92 1,0 1,0 1,0 0,0 0,0 4
102 0,0 0,0 0,0 Variables de Estado 2,5 0,0
112 1,0 1,0 1,0 0,0 0,0 5
128 1,0 1,0 1,0 0,0 0,0 6
132 1,0 1,0 1,0 0,0 0,0 6
142 1,0 01,0 1,0 0,0 0,0 7
152 0,0 0,0 0,0 Control discreto 3,0 0,0
Ferodo e
Totales | 120 | 120 | 120 | 8,0 0,0

12. Mecanismos de control y seguimiento:

¢ Memoria de Trabajo de Laboratorio. El grupo de alumnos que realicen las practicas deberan
elaborar una memoria del trabajo realizado. La memoria debera ir escrita completamente por




computador y contener el planteamiento y los diagramas usados en la realizacion de la practica. Es
obligatorio para superar la asignatura entregar esta Memoria y que ésta se considere suficiente.
Participacion en Actividades. En todas las actividades formativas el profesor valorara la
participacion activa del alumno.

Trabajo en grupo. Se valorara de forma directa tanto en las sesiones de problemas como en las
del laboratorio. El profesor tomaré nota de la aportacién de cada alumno al grupo de trabajo.



