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COMPETENCIAS DE LA TITULACION A LAS QUE CONTRIBUYE LA ASIGNATURA

Especificas:

1. Conocimiento de los principios la regulacidon automatica y su aplicacion a la automatizacion industrial.

Transversales:

4. USO SOLVENTE DE LOS RECURSOS DE INFORMACION - Nivel 3: Planificar y utilizar la informacion necesaria para un trabajo
académico (por ejemplo, para el trabajo de fin de grado) a partir de una reflexidn critica sobre los recursos de informacion utilizados.

METODOLOGIAS DOCENTES

La asignatura utiliza la metodologia expositiva en un 70%, de analisis de problemas en un 20% y de trabajos con Matlab en un 10%.

OBJETIVOS DE APRENDIZAJE DE LA ASIGNATURA

Estudiar el control de sistemas realimentados, introduciendo las relaciones salida-entrada en los sistemas eléctricos y

electromecanicos, asi como también el comportamiento temporal.

HORAS TOTALES DE DEDICACION DEL ESTUDIANTADO

Tipo Horas Porcentaje
Horas grupo pequefio 15,0 10.00
Horas grupo grande 45,0 30.00
Horas aprendizaje auténomo 90,0 60.00

Dedicacion total: 150 h

Fecha: 19/01/2026

Pagina: 1/ 4



UNIVERSITAT POLITECNICA
DE CATALUNYA

BARCELOMNATECH

CONTENIDOS

Tema 1. Tipos de sistemas y modelado de sistemas fisicos

Descripcion:
Se describen los tipos de sistemas fisicos mas representativos y se desarrollan los principios para la obtenciéon de su modelo
matematico, asi como la equivalencia entre los distintos tipos.

Objetivos especificos:

La identificacion de sistemas fisicos

La modelizacion de sistemas

La comprension de la equivalencia entre sistemas

Dedicacion: 4h 30m

Grupo grande/Teoria: 2h

Grupo pequefo/Laboratorio: 0h 30m
Aprendizaje autonomo: 2h

Tema 2. Sistemas realimentados

Descripcion:
Se introducen los sistemas realimentados, su representacion, se describen sus propiedades dinamicas, de estabilidad y respuesta
a perturbaciones.

Objetivos especificos:
Comprensién de los beneficios de un sistema realimentado.
Comprensién de las propiedades mas relevantes de un sistema realimentado.

Dedicacion: 5h 40m

Grupo grande/Teoria: 2h
Grupo pequefio/Laboratorio: 1h
Aprendizaje auténomo: 2h 40m

Temas 3 a 5. Analisis de respuesta temporal de sistemas de ler y 2do orden. Errores en régimen estacionario

Descripcion:
Se analiza la respuesta temporal de los sistemas de primer y segundo orden para distintos tipos de estimulos de entrada. Se
analiza el error cometido en estos sistemas.

Objetivos especificos:
Comprender de qué parametros depende la respuesta temporal de sistemas de primer y de segundo orden.
Comprender las causas del error en régimen estacionario y cémo eliminarlo.

Dedicacion: 36h

Grupo grande/Teoria: 12h
Grupo mediano/Practicas: 4h
Aprendizaje autonomo: 20h
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Temas 6 y 7. Lugar geométrico de las raices. Diseifio de controladores en el dominio del tiempo

Descripcion:
Se analiza la evolucién de las raices de los sistemas debido a la realimentacion mediante el LGR. Se disefaran controladores
temporales P, PD, PI, PID, polo-cero y cero-polo.

Objetivos especificos:
Calcular y dibujar el LGR.
Disefiar controladores temporales usando el LGR.

Dedicacién: 28h 32m

Grupo grande/Teoria: 3h 12m
Grupo mediano/Practicas: 2h
Aprendizaje autonomo: 23h 20m

Temas 8 y 9. Diagrama de Bode y diagrama de Nyquist

Descripcion:
Calcular el diagrama de bode de un sistema y entender la estabilidad de un sistema en el dominio de la frecuencia mediante el
diagrama de Nyquist.

Objetivos especificos:
Calcular el diagrama de Bode.
Entender los criterios de estabilidad en el dominio de la frecuencia.

Dedicacion: 17h

Grupo grande/Teoria: 6h
Grupo pequefio/Laboratorio: 1h
Aprendizaje auténomo: 10h

Tema 10. Disefo en el dominio de la frecuencia de compensadores

Descripcion:
Se disefiaran los compensadores P, PI, cero-polo y polo-cero en el dominio de la frecuencia

Objetivos especificos:
Disefiar los compensadores en el dominio de la frecuencia

Dedicacion: 34h

Grupo grande/Teoria: 12h
Grupo pequefno/Laboratorio: 2h
Aprendizaje autonomo: 20h

SISTEMA DE CALIFICACION

La evaluacion se llevard a cabo mediante la valoracidn por parte del professor/a, con los siguientes pesos asignados a las actividades
evaluables:

Primer examen parcial: 33%, Segundo examen parcial: 30%, Tercer examen parcial: 19%, Practicas de laboratorio: 18%.

Esta asignatura no dispondra de examen de reevaluacion.

Es obligatoria la realizacion de las practicas para aprobar la asignatura.

NORMAS PARA LA REALIZACION DE LAS PRUEBAS.

Es obligatoria la asistencia a las sesiones de practicas de laboratorio.
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