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COMPETENCIAS DE LA TITULACION A LAS QUE CONTRIBUYE LA ASIGNATURA

Especificas:
1. ELO: Conocimiento y capacidad para el modelado y simulacién de sistemas.

Transversales:

2. APRENDIZAJE AUTONOMO - Nivel 2: Llevar a cabo las tareas encomendadas a partir de las orientaciones basicas dadas por el
profesorado, decidiendo el tiempo que se necesita emplear para cada tarea, incluyendo aportaciones personales y ampliando las
fuentes de informacion indicadas.

3. COMUNICACION EFICAZ ORAL Y ESCRITA - Nivel 3: Comunicarse de manera clara y eficiente en presentaciones orales y escritas
adaptadas al tipo de publico y a los objetivos de la comunicacién utilizando las estrategias y los medios adecuados.

METODOLOGIAS DOCENTES

- Sesiones presenciales de exposicion de los contenidos.

- Sesiones presenciales de trabajo practico.

- Trabajo auténomo de estudio y realizacion de ejercicios.

- Preparacion y realizacion de actividades evaluables en grupo.

OBJETIVOS DE APRENDIZAJE DE LA ASIGNATURA

Proporcionar los conocimientos y habilidades tedricos y practicos necesarios para poder construir modelos matematicos y de
simulacién que correspondan a un sistema real con el fin de poderlos utilizar para estudiar y analizar su comportamiento dinamico. El
énfasis se pone especialmente en el estudio orientado al control del comportamiento dinamico del sistema objeto de estudio.

HORAS TOTALES DE DEDICACION DEL ESTUDIANTADO

Tipo Horas Porcentaje
Horas grupo pequefio 30,0 26.67
Horas grupo grande 15,0 13.33
Horas aprendizaje auténomo 67,5 60.00

Dedicacion total: 112.5 h

Fecha: 05/07/2025 Pagina: 1/ 4



UNIVERSITAT POLITECNICA
DE CATALUNYA

BARCELOMNATECH

CONTENIDOS

TEMA 1. Introduccion

Descripcion:

1.1. Definiciones.

1.2. Objetivos de la modelizacidén de sistemas dinamicos.

1.3. Clasificacién de modelos y ejemplos.

1.4. Representacion externa de modelos de sistemas continuos y discretos.
1.5. Las fases de la modelizacién de sistemas.

1.6. Simplificacién de modelos.

1.7. Herramientas de simulaciéon de modelos matematicos.

Actividades vinculadas:
Clases expositivas, practicas de laboratorio y exdamenes.

Dedicacion: 9h

Grupo grande/Teoria: 2h
Grupo pequeno/Laboratorio: 3h
Aprendizaje autonomo: 4h

TEMA 2. Identificacion paramétrica de modelos lineales

Descripcion:

2.1. Estructura de los modelos lineales discretos.

2.2. Método de minimos cuadrados.

2.3. Criterios para la seleccién del orden del modelo y su validacion.

Actividades vinculadas:
Clases expositivas, practicas de laboratorio y examenes.

Dedicacioén: 35h

Grupo grande/Teoria: 6h
Grupo pequefio/Laboratorio: 9h
Aprendizaje auténomo: 20h

TEMA 3. Identificacion no paramétrica de modelos lineales

Descripcion:

3.1. Disefio de experimentos.

3.2. Pre-tratamiento de datos.

3.3. Analisis de la respuesta transitoria.
3.4. Métodos de correlacion.

3.5. Andlisis de la respuesta frecuencial.

Actividades vinculadas:
Clases expositivas, practicas de laboratorio y exdamenes.

Dedicacion: 33h

Grupo grande/Teoria: 4h
Grupo pequefio/Laboratorio: 9h
Aprendizaje autonomo: 20h
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TEMA 4. Calibracion de modelos

Descripcion:

4.1. Modelos de sistemas complejos
4.2. Ajuste de parametros fisicos
4.3. Métodos de optimizacion

Objetivos especificos:
Manipular modelos complejos
Calibrar parédmetros

Dedicacioén: 17h

Grupo grande/Teoria: 2h
Grupo pequefio/Laboratorio: 5h
Aprendizaje auténomo: 10h

TEMA 5. Simulacion de sistemas dinamicos

Descripcion:

5.1. Simulacién digital de modelos matematicos.
5.2. Parametrizacion de los modelos.

5.3. Validacion del modelo.

Actividades vinculadas:
Clases expositivas, practicas de laboratorio y examenes.

Dedicacién: 18h 30m

Grupo grande/Teoria: 1h

Grupo pequefio/Laboratorio: 4h
Aprendizaje auténomo: 13h 30m

SISTEMA DE CALIFICACION

La calificacién total se obtiene ponderando las calificaciones obtenidas por medio de:

- Dos examenes: peso del 70%

- Evaluacion continuada durante las clases de laboratorio: peso del 30%.

Para reconducir los resultados poco satisfactorios del ecxamen de teoria del primer parcial en el acto de evaluacion del segundo
parcial se incluye toda la materia de tal forma que la nota de este examen final de teoria substituira la obtenida en el primer parcial si
es superior.

Para aquellos estudiantes que cumplan los requisitos y se presenten al examen de reevaluacioén, la calificacion del examen de
reevaluacién substituird las notas de todos los actos de evaluacion que sean pruebas escritas presenciales (controles, examenes
parciales y finales) y se mantendran las calificaciones de practicas, trabajos, proyectos y presentaciones obtenidas durante el curso.
Si la nota final después de la reevaluacion es inferior a 5.0 substituira la inicial inicamente en el caso de que sea superior. Si la nota
final después de la reevaluacion es superior o igual a 5.0, la nota final de la asignatura sera aprobado 5.0.

NORMAS PARA LA REALIZACION DE LAS PRUEBAS.

La realizacion y asistencia a las sesiones de laboratorio es obligatoria.
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