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1. Descripcién de contenidos
1.1. Breve descripcion (en castellano):

» Introduccién a los sistemas de control.

* Introduccién a las herramientas de analisis de sistemas de control.
» Modelado Matematico de sistema dinamicos.

» Andlisis en el dominio del tiempo de los sistemas de control.

» Analisis de la respuesta transitoria.

» Andlisis en el dominio de la frecuencia.

« Disefio de controladores lineales.

1.2. Breve descripcion (en inglés):

* Introduction to control systems.

 Introduction to analisys tools of control systems.

» Mathematic modeling of dynamic systems.

» Analysis of the control systems in the time domain.

» Analysis of the transient response.

» Frecuency analysis and compensatiion of the control Systems.
* Analysis in the frequency domain.

» Design of linear controllers.

2. Situacion de la asignatura
2.1. Contexto dentro de la titulacion:

Por sus contenidos, de acuerdo con los descriptores del BOE, la materia guarda una estrecha relacion con la titulacion. A
través de la asignatura Regulacion Automatica los alumnos tienen la primera toma de contacto con los sistemas de control,
por lo tanto, esta asignatura desarrolla los conocimientos basicos necesarios de Automatica para la formacion del futuro
graduado. El estudio de esta asignatura conlleva que el alumno adquiera unos conocimientos y habilidades que le permitan
entender, analizar, disefiar y evaluar los sistemas de control automatico, para ello, es necesario introducir al alumno en el
estudio de los sistema lineales continuos utilizando tanto las herramientas clasicas de andlisis y disefio, es decir, respuestas
temporal y respuesta en frecuencia de los sistemas de control, como las herramientas modernas basadas en modelos de

estado.
2.2. Recomendaciones:
Resulta interesante, aunque no imprescindible, para el normal desarrollo docente de la asignatura, que el alumno conozca

los conocimientos basicos de transformada de Laplace, ecuaciones diferenciales, fundamentos fisicos, andlisis de circuitos y
magquinas eléctricas.

3. Objetivos (Expresados como resultados del aprendizaje):

Estudiar y comprender el funcionamiento de los sistemas dinamicos, especialmente los sistemas lineales e invariantes en el
tiempo (LTI), utilizando para ello conocimientos basicos de matematicas, fisica, electrénica y electricidad, los cuales seran la
base para introducir y aprender a aplicar las herramientas de analisis usuales en ingenieria de control.

4. Competencias a adquirir por los estudiantes
4.1. Competencias especificas:
» EO08: Conocimiento de los principios de regulaciéon automatica y su aplicacion a la automatizacion industrial

4.2. Competencias basicas, generales o transversales:



CB3: Que los estudiantes tengan la capacidad de reunir e interpretar datos relevantes (normalmente dentro de su area
de estudio) para emitir juicios que incluyan una reflexién sobre temas relevantes de indole social, cientifica o ética
CB4: Que los estudiantes puedan transmitir informacion, ideas, problemas y soluciones a un publico tanto
especializado como no especializado

CB5: Que los estudiantes hayan desarrollado aquellas habilidades de aprendizaje necesarias para emprender estudios
posteriores con un alto grado de autonomia

GO01: Capacidad para la resolucion de problemas

GO02: Capacidad para tomar de decisiones

GO03: Capacidad de organizacioén y planificacion

GO04: Capacidad de aplicar los conocimientos en la practica

GO05: Capacidad para trabajar en equipo

GO06: Actitud de motivacién por la calidad y mejora continua

GO07: Capacidad de analisis y sintesis

G18: Aptitud de liderazgo y comportamiento asertivo

G19: Habilidades en las relaciones interpersonales

G21: Capacidad para trabajar en un contexto internacional



5. Actividades Formativas y Metodologias Docentes
5.1. Actividades formativas:

» Sesiones de Teoria sobre los contenidos del Programa.

» Sesiones de Resolucion de Problemas.

» Sesiones Practicas en Laboratorios Especializados o en Aulas de Informéatica.

» Actividades Académicamente Dirigidas por el Profesorado: seminarios, conferencias, desarrollo de trabajos, debates,
tutorias colectivas, actividades de evaluacién y autoevaluacion.

5.2. Metologias docentes:

» Clase Magistral Participativa.

» Desarrollo de Practicas en Laboratorios Especializados o Aulas de Informatica en grupos reducidos.
» Resolucion de Problemas y Ejercicios Practicos.

» Tutorias Individuales o Colectivas. Interaccién directa profesorado-estudiantes.

» Planteamiento, Realizacion, Tutorizacién y Presentacion de Trabajos.

» Evaluaciones y Examenes.

5.3. Desarrollo y justificacion:

La docencia de la asignatura se impartira en un aula con medios telematicos, lo cual permitira que la clase discurra entre
teoria y practicas de simulacién segin sea mas conveniente para el aprendizaje de cada tema. La presentacion de la teoria
se hara en pizarra, con transparencias o mediante simulaciones guiadas, segun lo requieran los contenidos de cada tema.
Se realizaran practicas de laboratorio para afianzar los conocimientos practicos de los alumnos. Se permitira a los alumnos
la realizacién de trabajos teérico/practicos de forma individual o en grupos reducidos para complementar la nota final de la
asignatura, siempre y cuando éstos se realicen antes de la realizacion del examen y bajo la tutela del profesor.



6. Temario desarrollado:

TEMA 1. Introduccién

1.1 ¢ Qué es el control desde la perspectiva de la automatica?
1.2 Ejemplos de control mediante realimentacion.

1.3 Propiedades de la realimentacion.

1.4 Ejercicios.

TEMA 2. Modelado de sistemas

2.1 Modelado en el espacio de estado.

2.2 Lineal versus no lineal.

2.3 Funcién de transferencia de la ecuacion de estado.
2.4 Matriz de transiciéon de estado y respuesta temporal.
2.5 Sistemas en tiempo discreto.

2.6 Funcion de transferencia en tiempo discreto.

2.7 Ejemplos de disefio.

TEMA 3. Anélisis del comportamiento dinamico

3.1 Modelado de estado de un sistema general. Casos especiales.
3.2 Estados de equilibrio.

3.3 Estabilidad

3.4 Plano y retrato de fase.

3.5 Andlisis de sistemas LTI en el plano de fase.

3.5 Sistemas de primer y segundo orden.

3.6 Errores de estado estacionario.

TEMA 4. Control PID

4.1 Funciones de control béasicas.

4.2 Controladores simples

4.3 Sintonizacion de un PID.

4.4 Ejemplos de disefio.

TEMA 5. Realimentacion de estado

5.1 Introduccion.

5.2 Controlabilidad y alcanzabilidad.

5.3 Estabilizacién mediante realimentacion de estado.
5.4 Disefio por realimentacion de estado.

5.5 Accién integral.

5.6 Ejemplos de disefio.

TEMA 6. Introduccion al andlisis y disefio de sistemas de control mediante la respuesta en frecuencia
6.1 Introduccion

6.2 Lugar geométrico de las raices.

6.3 Introduccion a los diagramas de Bode y Nyquist.

7. Bibliografia
7.1. Bibliografia basica:

INGENIERIA DE CONTROL MODERNA (42 EDICION)

Autor: K. Ogata

Editorial: Prentice Hall. Afio: 2003

GUIA PRACTICA DE SIMULADORES DE CIRCUITOS ELECTRONICOS Y SISTEMAS, VOLUMEN |
Autores: Anddjar J. M., Barragan Pifia A.J. y otros.

Editorial: Servicio de Publicaciones de la Universidad de Huelva.
CONTROL APLICADO CON VARIABLES DE ESTADO

Autor: Jorge L. Martinez Rodriguez

Editorial: Paraninfo. Afio: 2010

SISTEMAS DE CONTROL MODERNO

Autor: Dorf Bishop

Editorial: Prentice Hall. Afio: 2005

CONTROL PID AVANZADO

Autores: Karl J. Astrém y Tore Hagglund

Editorial: Pearson Prencite-Hall, 2009

7.2. Bibliografia complementaria:



SISTEMAS DE CONTROL EN INGENIERIA

Autores: Lewis, P. H.y Yang C.

Editorial: Prentice Hall. Afio: 1999

CONTROL EN EL ESPACIO DE ESTADOS

Autores: Sergio Dominguez y otros.

Editorial: Prentice Hall. Afio: 2006

SISTEMAS DE CONTROL MODERNO: ANALISIS Y DISENO
Autores: Grantham, Walter J. y Thomas L. Vincent

Editorial: Limusa. Afio: 1998

HANDBOOK OF Pl AND PID CONTROLLER TUNING RULES
Autor: Aiden O'Dwyer

Editorial: Imperial College Press, 2006

8. Sistemas y criterios de evaluacion.

8.1. Sistemas de evaluacion:

8.2. Criterios de evaluacion y calificacion:

Examen teoria-problemas (80%). Este examen consta de una serie de cuestiones tedricas y practicas. Se permitira al
alumno utilizar un formulario durante el examen, previa inspeccién del mismo por los profesores de la asignatura. En
aquellas cuestionen que asi lo requieran se permitira la utilizacién del software de céalculo y simulacion utilizado en la
asignatura.

Préacticas de laboratorio y entrega de problemas (10%). Los alumnos deberan realizar las practicas y defender su
resolucion frente a los profesores de la asignatura. Aquellos alumnos que no superen las practicas mediante la asistencia y
defensa de las préacticas, deberan realizar un examen para asi superarlas.

La realizacién de trabajos tedrico/practicos podra complementar la nota final de la asignatura siempre y cuando éstos se
realicen durante en curso y bajo la tutela del profesor. Sobre estos trabajos se evaluara: la memoria del trabajo, la
participacion del alumno en la realizacion del trabajo, y la exposicion del mismo. Los trabajos tedrico-practicos se podran
presentar hasta 2 semanas antes del examen de la asignatura.

Participacién en clase (10%). En todas las actividades formativas el profesor valorard la participacion activa del alumno.



Contenido desamollado

#2 2.75 0 0 0 0
#3 2.75 0 0 0.6 0
#4 2.75 0 0 15 0
#5 2.75 0 0 15 0
#6 2.75 0 0 15 0
#7 2.75 0 0 15 0
#8 2.75 0 0 15 0
#9 2.75 0 0 15 0
#10 2.75 0 0 15 0
#11 2.75 0 0 15 0
#12 2.75 0 0 15 0
#13 2.75 0 0 15 0
#14 2.75 0 0 15 0
#15 2.9 0 0 15 0
41.4 0 0 18.6 0




