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COMPETENCIAS DE LA TITULACION A LAS QUE CONTRIBUYE LA ASIGNATURA

Especificas:
1. Conocimiento sobre los fundamentos de automatismos y métodos de control.

METODOLOGIAS DOCENTES

En las clases se combina la teoria y los problemas, convidando al estudiantado a participar activamente en ellas. Se presentan, se
analizan y se resuelven ejercicios normalmente inspirados en situaciones reales.

La realizacién de los trabajos practicos es obligatoria. Cada sesion de laboratorio debera ser preparada convenientemente por los
estudiantes teniendo en cuenta los conceptos adquiridos durante el curso.

Durante el curso se procedera una evaluacion continuada consistente en diferentes problemas que se deberan realizar y entregar en
el grupo donde esta asignado cada estudiante.

Asi mismo a medio curso se realizara una prueba parcial de evaluacién continuada de los conocimientos tedricos, consistente en una
parte basada en cuestiones de tipo conceptual o que requieren razonamientos cualitativos, y una parte consistente en la resolucion de
problemas.

En la Ultima sesidn de practicas hay una prueba parcial de evaluaciéon continuada de los conocimientos practicos.
Las pruebas de evaluacion durante el curso, y por tanto dentro del proceso de aprendizaje, tendran una dificultad relativa al periodo
en que se realicen y serviran para evaluar y orientar el estudiantado respecto del éxito de la adquisicion de las competencias y

capacidades requeridas.

Finalmente se realizard una prueba de evaluacion de las competencias y capacidades adquiridas durante todo el curso al final del
proceso de aprendizaje, con un peso especifico relativamente importante como se detalla en la seccidn "Sistema de calificacion".
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OBJETIVOS DE APRENDIZAJE DE LA ASIGNATURA

Objetivo general

Proporcionar a los estudiantes el concepto generalizador de sistema dinamico, aplicable en la practica totalidad de campos de la

ingenieria, y el de sefial como variable de este sistema evolucionando en el tiempo.
Objetivos especificos

- Proporcionar herramientas para el analisis temporal y frecuencial de sistemas

- Presentar diferentes metodologias para el analisis de la estabilidad de sistemas

- Subministrar los conceptos basicos de los sistemas de control de tiempo continuo

- Iniciar en el anadlisis de sistemas modelizados con representacion interna

- Aprender a disefiar compensadores que mejoren las especificaciones de funcionamiento de los sistemas
- Aprender los fundamentos de los automatismos y los métodos de control

HORAS TOTALES DE DEDICACION DEL ESTUDIANTADO

Tipo Horas Porcentaje
Horas grupo pequeio 7,5 6.67

Horas aprendizaje auténomo 67,5 60.00
Horas grupo grande 37,5 33.33

Dedicacion total: 112.5 h

CONTENIDOS

Tema I. Introduccion

Descripcion:
Objeto y alcance de la asignatura. Definiciones. Ejemplos de sistemas dinamicos.

Competencias relacionadas:
CE12. Conocimiento sobre los fundamentos de automatismos y métodos de control.

Dedicacion: 2h 30m
Grupo grande/Teoria: 1h 30m
Aprendizaje autonomo: 1h

Tema II. Modelizacion de sistemas y representacion externa

Descripcion:

Sefales elementales. Representacion externa. Funcidn de transferencia de los sistemas lineales. Ecuacion caracteristica. Polos y
ceros. Forma candnica y ganancia canodnica. Retardo puro. Esquemas de bloques. Algebra de bloques. Sistemas con diversas

entradas y salidas. Ejemplos de modelos de sistemas fisicos.

Competencias relacionadas:
CE12. Conocimiento sobre los fundamentos de automatismos y métodos de control.

Dedicacion: 17h

Grupo grande/Teoria: 3h 30m
Grupo mediano/Practicas: 1h 30m
Grupo pequeno/Laboratorio: 2h 30m
Aprendizaje autonomo: 9h 30m
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Tema III. Respuesta temporal

Descripcion:

Respuesta impulsional de los sistemas de primer orden. Respuesta impulsional de los sistemas de segundo orden. Respuesta
indicial de los sistemas de primer orden. Respuesta indicial de los sistemas de segundo orden. Error permanente de los sistemas
realimentados. Sensibilidad.

Competencias relacionadas:
CE12. Conocimiento sobre los fundamentos de automatismos y métodos de control.

Dedicacién: 20h 30m

Grupo grande/Teoria: 5h

Grupo mediano/Practicas: 2h

Grupo pequefio/Laboratorio: 2h 30m
Aprendizaje autonomo: 11h

Tema IV. Estabilidad de sistemas

Descripcion:
Definicion de estabilidad. Condicidn necesaria y suficiente de estabilidad. Criterio de Routh.

Competencias relacionadas:
CE12. Conocimiento sobre los fundamentos de automatismos y métodos de control.

Dedicacion: 8h 30m

Grupo grande/Teoria: 1h

Grupo mediano/Practicas: 1h 30m
Aprendizaje autébnomo: 6h

Tema V. Controladores PID

Descripcion:
Acciones basicas de control. Control proporcional, integral y derivativo. Efectos de la accion de los controles P, Iy D. Disefio de
controladores PID.

Competencias relacionadas:
CE12. Conocimiento sobre los fundamentos de automatismos y métodos de control.

Dedicacion: 13h 30m

Grupo grande/Teoria: 1h

Grupo mediano/Practicas: 2h

Grupo pequefo/Laboratorio: 2h 30m
Aprendizaje autonomo: 8h
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Tema VI. Respuesta frecuencial

Descripcion:

Funcidn de transferencia isécrona. Ganancia y fase. Diagrama de Bode. Respuesta frecuencial de los sistemas de los elementos
canonicos (constante, integrador, derivador, elemento de primer orden, elemento de segundo orden, elementos de desfase no
minimo, retardo puro). Representacion grafica del diagrama de Bode de una transmitancia en general. Diagrama polar.

Competencias relacionadas:
CE12. Conocimiento sobre los fundamentos de automatismos y métodos de control.

Dedicacioén: 17h

Grupo grande/Teoria: 4h
Grupo mediano/Practicas: 2h
Aprendizaje autéonomo: 11h

Tema VII. Estabilidad en el dominio de la frecuencia

Descripcion:
Criterio de estabilidad de Nyquist. Criterio simplificado o de Bode. Margen de ganancia y margen de fase.

Competencias relacionadas:
CE12. Conocimiento sobre los fundamentos de automatismos y métodos de control.

Dedicacion: 15h

Grupo grande/Teoria: 2h
Grupo mediano/Practicas: 3h
Aprendizaje autonomo: 10h

Tema VIII. Diseifio de controladores en el dominio frecuencial

Descripcion:
Disefio de controladores por avance de fase. Disefio de controladores por retardo de fase.

Competencias relacionadas:
CE12. Conocimiento sobre los fundamentos de automatismos y métodos de control.

Dedicacion: 18h 30m

Grupo grande/Teoria: 3h

Grupo mediano/Practicas: 4h 30m
Aprendizaje autonomo: 11h
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ACTIVIDADES

PRACTICAS DE LABORATORIO

Descripcion:
La realizacion de los trabajos practicos es obligatoria. Hay tres sesiones en el Laboratorio o Aula de Informatica (L1, L2, L3) y una
sesion de Aprendizaje autonomo en el Aula de Informatica (AI).

Al Introduccion al paquete Matlab de analisis y disefio de sistemas. Esquemas funcionales de bloques. Respuesta temporal.
Andlisis de la estabilidad de sistemas. Se ha de realizar en las Aulas de Informética como trabajo auténomo del estudiante, sin
profesorado presente en el aula.

L1. Identificacidon y modelizacion de un sistema experimental de control de posicion y velocidad.

L2 y L3. Estudio experimental del comportamiento del sistema de control analizado en la sesién L1, una vez incorporados
controladores PID.

Material:
Antes de realizar las practicas hay que prepararlas previamente con el Manual de Practicas: Villa R., Riera J., Caminal P., Giraldo
B. "Dindmica de sistemas. Practicas". Campus digital Atenea.

Entregable:
Durante la realizacion de cada una de las practicas hay que rellenar un formulario con los resultados obtenidos, y guardarlo para
el dia del examen de précticas.

Dedicacion: 13h 30m
Aprendizaje autéonomo: 1h
Grupo pequefio/Laboratorio: 12h 30m

EXAMEN PARCIAL

Descripcion:
Evaluacién de los conocimientos adquiridos.

Entregable:
Examen resuelto.

EXAMEN FINAL

Descripcion:
Evaluacién de los conocimientos adquiridos.

Entregable:
Examen resuelto.
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SISTEMA DE CALIFICACION

Hay tres evaluaciones durante el curso:

1. Una prueba parcial consistente en una parte basada en cuestiones de tipo conceptual o que requieren razonamientos cualitativos, y
otra parte basada en la resolucién de problemas. Para esta Ultima parte se podra disponer de un formulario (1 hoja DIN A4 a doble
cara) y calculadora. La nota de esta prueba es Npp .

2. Una prueba de los conocimientos practicos consistente en la evaluacion del periodo de practicas. La nota de esta prueba es Nep .

3. Un examen final, consistente en una parte basada en cuestiones de tipo conceptual o que requieren razonamientos cualitativos, y
una parte consistente en la resolucion de problemas. Para esta Ultima parte se podra disponer de un formulario (1 hoja DIN A4 a
doble cara) y calculadora. La nota de este examen es Nef .

La nota final, Nfinal , se calcula de la siguiente forma:

Nfinal = 0,5 Nef + 0,3 max{ Npp,Nef} + 0,2 Nep

Hay un examen de reevaluacién. La nota de este examen de reevaluacidn tiene un peso del 80 % en la nota final, y el resto

corresponde a la nota de la prueba de practicas (Nep).
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