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Guía docente
220072 - 220072 - Sistemas Avanzados de Control

Última modificación: 02/04/2024
Unidad responsable: Escuela Superior de Ingenierías Industrial, Aeroespacial y Audiovisual de Terrassa
Unidad que imparte: 707 - ESAII - Departamento de Ingeniería de Sistemas, Automática e Informática Industrial.

Titulación: GRADO EN INGENIERÍA ELÉCTRICA (Plan 2009). (Asignatura optativa).
GRADO EN INGENIERÍA ELECTRÓNICA INDUSTRIAL Y AUTOMÁTICA (Plan 2009). (Asignatura optativa).
GRADO EN INGENIERÍA EN TECNOLOGÍAS AEROESPACIALES (Plan 2010). (Asignatura optativa).
GRADO EN INGENIERÍA EN TECNOLOGÍAS INDUSTRIALES (Plan 2010). (Asignatura optativa).
GRADO EN INGENIERÍA EN VEHÍCULOS AEROESPACIALES (Plan 2010). (Asignatura optativa).

Curso: 2024 Créditos ECTS: 3.0 Idiomas: Inglés

PROFESORADO

Profesorado responsable: Masip Alvarez, Albert

Otros: Cayero Becerra, Julián Francisco

CAPACIDADES PREVIAS

Para cursar esta asignatura es necesario tener conocimientos básicos de:
Modelización de sistemas dinámicos y función de transferencia
Técnicas de control (sintonía de PID)

METODOLOGÍAS DOCENTES

OBJETIVOS DE APRENDIZAJE DE LA ASIGNATURA

Ver versión en inglés.

HORAS TOTALES DE DEDICACIÓN DEL ESTUDIANTADO

Tipo Horas Porcentaje

Horas aprendizaje autónomo 45,0 60.00

Horas grupo grande 30,0 40.00

Dedicación total: 75 h
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CONTENIDOS

Módulo 1: Fundamentos de la maniobra de drones

Descripción:
Principios de vuelo de un drone
Arquitectura para el trabajo con AR-Drone
Fundamentos básicos de ROS (Robot Operating System)
Modelo de simulación del AR-Drone

Actividades vinculadas:
1, 2, 3

Dedicación: 25h
Grupo grande/Teoría: 10h
Aprendizaje autónomo: 15h

Módulo 2: Identificación y diseño de controladores

Descripción:
Modelos para el control: funciones de transferencia
Identificación de funciones de transferencia a partir de datos experimentales
Diseño de controladores basados en asignación de polos usando funciones de transferencia
Estructura de control en cascada

Actividades vinculadas:
1, 2, 3

Dedicación: 25h
Grupo grande/Teoría: 10h
Aprendizaje autónomo: 15h

Control de misión

Descripción:
Procesado de imagen
Algoritmo para el seguimiento de un camino
Máquinas de estado

Actividades vinculadas:
1, 2, 3

Dedicación: 25h
Grupo grande/Teoría: 10h
Aprendizaje autónomo: 15h

ACTIVIDADES

1. Clases de teoría

Dedicación: 10h
Grupo grande/Teoría: 10h
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2. Proyectos de laboratorio

Dedicación: 53h
Grupo grande/Teoría: 18h
Aprendizaje autónomo: 35h

Examen final

Dedicación: 12h
Aprendizaje autónomo: 10h
Grupo grande/Teoría: 2h

SISTEMA DE CALIFICACIÓN

Examen individual: 40%
Entregas de laboratorio: 60%
Los estudiantes que no aprueben la asignatura podrán hacer una prueba de reevaluación en el periodo de los exámenes finales. La
nota de este examen substituirá la nota del examen final en el caso de ser mayor, quedando un 5.0 como nota máxima si el total es
superior a 5.
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