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DATOS ESPECIFICOS DE LA ASIGNATURA

1. Descriptor segun BOE

e Teoria de Control. Dinamica de Sistemas. Realimentacién. Disefio de reguladores monovariables.

2. Situacion

2.1. Prerrequisitos

» No hay prerrequisitos legales establecidos para esta asignatura

2.2. Contexto dentro de la titulacion

» La asignatura forma parte del segundo curso de la titulacién de Ingenieria Técnica
Industrial, especialidad Electrénica Industrial, y esta encuadrada en el segundo
cuatrimestre. Se trata de una asignatura introductoria a la automatica; en cursos
posteriores se profundizara en esta materia.

2.3. Recomendaciones

* No hay recomendaciones establecidas para esta asignatura.

3. Competencias que se desarrollan

3.1. Genéricas o transversales

« Conocimiento de las herramientas de analisis de los sistemas dindmicos continuos,
lineales e invariantes en el tiempo.

3.2. Especificas

Cognitivas(saber):

« Obtener una base soélida de conocimientos de los sistemas dindmicos continuos, lineales
e invariantes, junto con las herramientas para su analisis.

Procedimentales/Instrumentales(saber hacer):

e Capacidad para analizar y comprender los sistemas dinamicos continuos lineales en
base a sus modelos de descripcién externa e interna.




Actitudinales(ser):

» Capacidad para comprender los sistemas dinamicos continuos y enfrentarse al disefio de
sistemas lineales.

4. Objetivos

Los objetivos de esta asignatura se centran en obtener las competencias especificadas en el
apartado anterior.

5. Metodologia

5.1. Trabajo con presencia del profesor N° de horas
Clases teodricas 22.5
Clases précticas 22.5
Exposiciones y seminarios

. o Colectivas
Tutorias especializadas —

Individuales

Realizacion de otras actividades académicas dirigidas:
N° total de horas 45
5.2. Trabajo autbnomo del alumno N° de horas
Estudio de las clases tedricas 33.75
Estudio de la clases practicas 11.25
Preparacion Actividades Académicas Dirigidas
Preparacion examen teoria 7.5
Preparacion examen practico 7.5
N° total de horas 60
5.3. Realizacién de examenes N° de horas
Realizacion de examenes tedricos escritos 15
Realizacién de examenes practicos escritos 1.5
N° total de horas 3
Trabajo total del estudiante 108

6. Técnicas docentes

» Sesiones académicas Tedrico-Practicas
» Sesiones de resolucién de problemas y simulacion mediante MATLAB.

6.1. Desarrollo y justificacion

La asignatura, por tener caracter introductorio y una fuerte carga matematica, requiere un
fuerte peso de la presencia del profesor. La carga de trabajo va a suponer 30 horas por cada
crédito. En total, la asignatura cuatrimestral tiene 4.5 créditos LRU, suponiendo una
equivalencia con 3.6 créditos ECTS; en total 108 horas de trabajo del alumno.

La distribucion de horas se muestra a continuacion:

» Las 22.5 horas tedricas se impartiran sin solucion de continuidad con las 22.5 horas
practicas, a lo largo de 15 semanas, a razon de una sesion semanal de 2 horas y otra
sesion de 1 hora.

« Las sesiones se realizaran en laboratorio de informatica, equipados con un proyector, de
forma que conforme se expliquen la teoria se podran realizar ejemplos y simulaciones
préacticas.

e 22.5 horas para la preparacion y asimilacién de los contenidos desarrollados en las
clases teodricas. Se considera una dedicacién de 1.5 horas por cada hora de teoriay 0.5
por cada hora de practica impartida.

» 7.5 horas para preparacion del examen de teoria.

* 7.5 horas para la preparacion del examen practico.

» 1.5 horas para la realizacién de cada una de las partes del examen (tedrico y practica).




7.

Bloques tematicos

Blo
Blo
Blo

gue |. Modelizacion de Sistemas Dinamicos.
que Il. Caracteristicas de los sistemas dinamicos.
que lll. Métodos de analisis temporal de sistemas continuos, lineales e invariantes en el

tiempo.

Blo

que IV. Métodos de analisis frecuencial de sistemas continuos, lineales e invariantes en

el tiempo.

8.
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Editorial: Prentice Hall.
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Editorial: Prentice Hall

Afio: 1999

. Técnicas de evaluacion

Examen

Criterios de evaluacion y clasificacion

Examen

Se realizard un Unico examen a finales en el mes de junio o julio, segun la fecha
marcada por la Escuela. Este examen sera teorico-practico, siendo posible la utilizaciéon
del ordenador para la resolucion de la parte practica del mismo.

Evaluacioén del Trabajo Realizado

Si algun alumno desea realizar de forma voluntaria y previo acuerdo con el profesor,
algun trabajo relacionado con la asignatura, éste sera presentado al profesor antes de la
realizacion del examen para su evaluacion.

Evaluacion Actividades

La nota final sera la obtenida en el examen tedpiéatico.

Para los alumnos que hayan realizado un trabajmtario, se afiadira a la calificacion final la
obtenida en el trabajo, evaluado de 0 a 2 punigspse y cuando haya obtenido al menos un 4
el examen.

En el caso de que un alumno realice un trabajoapnoebe el examen, se le respetara la
calificacion obtenida en el trabajo hasta la coatmta de diciembre.
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10. ORGANIZACION DOCENTE SEMANAL

No N© horas | N° horas N° horas N° horas
NO horas | N° horas | trabajo | prepara- NO horas | Prepara- N° horas | totales
N© horas | N© horas h N° horas | proble- | trabajo sin -cién Iy -cién realiza- | por tema| Temas del
) . oras . . realizacion iy .
SEMANA sesiones | sesiones | . i estudio | -mas | presen- | presenci | examen examen | €xamen -cion temario a
teodricas | practicas - practica | grupos | -cia del a del teoria , practico | examen tratar
teoria . teoria .
reduci- | profesor | profesor practicas
-dos

Segundo
Semestre
1S : 19-23 de Feh. - -
do zgg‘;‘”a BIRE 1.5 1.5 2.25 0.75
22 26 Feb-2 Marzo 1.5 1.5 2.25 0.75 - - 1.5 - 1.5 - - Bloque 1
3%:5-9 de Marzo 1.5 1.5 2.25 0.75 - -
4°: 12-16 de Marzo 1.5 1.5 2.25 0.75 - -
57 19-23 de marzo 1.5 1.5 2.25 0.75 - - 1.5 - 1.5 - - Bloque 2
62:26-30 de Marzo 1.5 1.5 2.25 0.75 - -
78:2-6 de Abril 1.5 1.5 2.25 0.75 - -
82: 9-13 de Abril - - - - - -
9% 16-20 de Abril 1.5 1.5 2.25 | 0.75 - - i 2 - 2 - - Bloque 3
102: 23-27 de Abril 1.5 1.5 2.25 0.75 - -
112:30 Abril -4 de Mayo 1.5 1.5 2.25 0.75 - -
12°:7-11 de Mayo 1.5 1.5 2.25 0.75 - -
137: 14-18 de Mayo 1.5 1.5 2.25 0.75 - -
14%: 21-24-25 de Mayo 1.5 1.5 2.25 0.75 - - 2: - 2> - - Bloque 4
152: 28-29 Mayo- 1 Junio 1.5 1.5 2.25 0.75 - -
167 4-8 Junio 1.5 1.5 2.25 0.75 - -
172: 11-15 Junio
182 :18-22 de Junio 1.5 1.5 Examen
Na horas 22.5 22.5 33.75 | 11.25 - - - 7.5 1.5 7.5 1.5 108
totales por
tareas

192: 25-29 de Junio

202: 2-6 de Julio







11. Temario desarrollado

Tema 1. MODELIZACION DE SISTEMAS

1.1 Introduccion.

1.2 Sistema de control realimentado.

1.3 Modelizacion de sistemas fisicos mediante ecuaciones diferenciales.

1.4 Aproximacion lineal de sistemas fisicos.

1.5 La transformada de Laplace.

1.6 Funcién de transferencia de un sistema lineal.

1.7 Modelos de diagramas de bloques.

1.8 Modelos de diagramas de flujo de sefial.

1.9 Ejemplos de disefio.

1.10 Andlisis por computador de sistemas de control: Simulaciéon de sistemas mediante
MATLAB.

Tema 2. MODELIZACION MEDIANTE VARIABLES DE ESTADO

2.1 Introduccion.

2.2 Variables de estado de un sistema dinamico.

2.3 La ecuacion diferencial de estado.

2.4 Modelos de estado mediante diagramas de flujo de sefal.

2.5 Funcion de transferencia de la ecuacion de estado.

2.6 Respuesta temporal y matriz de transicion de estado.

2.7 Calculo de la respuesta temporal en tiempo discreto.

2.8 Andlisis de los modelos de estado mediante MATLAB: Ejemplos de disefio, sistemas no

lineales.

Tema 3. RESPUESTA TEMPORAL DE LOS SISTEMAS DE CONTR OL
3.1 Introduccion.

3.2 Criterio sobre los polos dominantes.

3.3 Sistema con un polo dominante.

3.4 Sistema con dos polos dominantes.

3.5 Error en estado estacionario.

3.6 Error en estado estacionario de sistemas con realimentacion no unitaria.
3.7 Sensibilidad de los sistemas de control a la variacion en sus parametros.

3.8 Andlisis de la respuesta temporal mediante MATLAB: Ejemplos de disefio.




Tema 4. ESTABILIDAD DE LOS SISTEMAS DE CONTROL LINE ALES

4.1 Introduccién.

4.2 Criterios de estabilidad aplicados a modelos de funciones de transferencia.
4.3 Test de estabilidad.

4.4 Estabilidad relativa.

4.5 Criterios de estabilidad aplicados a modelos de estado.

4.6 Andlisis de la estabilidad mediante MATLAB: Ejemplos de disefio.

Tema 5. EL METODO DEL LUGAR DE LAS RAICES

5.1 Introduccion.

5.2 Concepto de lugar de las raices.

5.3 Procedimiento para el célculo del lugar de las raices.

5.4 Ejemplo de analisis y disefio de un sistema de control mediante el lugar de las raices.
5.5 Disefio paramétrico mediante el lugar de las raices.

5.6 La sensibilidad y el lugar de las raices.

5.7 Controladores con tres parametros (PID).

5.8 El lugar de las raices mediante MATLAB: Ejemplos de disefio.

Tema 6. METODOS DE RESPUESTA EN FRECUENCIA

6.1 Introduccion.

6.2 Diagramas de Bode.

6.3 Medidas de respuesta en frecuencia.

6.4 Especificaciones de funcionamiento en el dominio de la frecuencia.
6.5 Ejemplos de disefio.

6.6 Métodos de respuesta en frecuencia usando MATLAB.

6.7 Ejemplo de disefio secuencial.

Tema 7. ESTABILIDAD EN EL DOMINIO DE LA FRECUENCIA

7.1 Introduccion.

7.2 Mapeo de contornos en el plano S.

7.3 Criterio de Nyquist.

7.4 La sensibilidad relativa y el criterio de Nyquist.

7.5 Criterios de funcionamiento en el dominio del tiempo expresados en el dominio de la

frecuencia.




7.6 Ancho de banda.

7.7 Estabilidad de sistemas de control con retardos de tiempo.
7.8 Controladores PID en el dominio de la frecuencia.

7.9 Estabilidad en el dominio de la frecuencia mediante MATLAB.

7.10 Ejemplos de disefio.

12. Mecanismos de control y seguimiento

No hay ninglin mecanismo de control o seguimiento adicional.




