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Otros: FRANCISCO JAVIER RUIZ VEGAS
XAVIER LLANAS PARRA
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LUIS MIGUEL MUÑOZ MORGADO
Lumbiarres López, Rubén
Alfaro Aragon, Carlos Arturo

CAPACIDADES PREVIAS

Es muy conveniente haber cursado un curso de cálculo y álgebra elemental. Concretamente, se necesita un buen conocimiento de
números complejos y transformada de Laplace.

Por  otra parte,  también se necesita  haber cursado un curso de Física básica para poder modelar  fácilmente sistemas físicos
(mecánicos y eléctricos) mediante las ecuaciones que describen sus dinámicas.

COMPETENCIAS DE LA TITULACIÓN A LAS QUE CONTRIBUYE LA ASIGNATURA

Específicas:
3. CE12. Conocimientos sobre los fundamentos de automatismos y métodos de control.

Transversales:
1. COMUNICACIÓN EFICAZ ORAL Y ESCRITA - Nivel  1: Planificar la comunicación oral,  responder de manera adecuada a las
cuestiones formuladas y redactar textos de nivel básico con corrección ortográfica y gramatical.
2.  TRABAJO EN EQUIPO -  Nivel  1:  Participar  en el  trabajo  en equipo y  colaborar,  una vez  identificados  los  objetivos  y  las
responsabilidades colectivas e individuales, y decidir conjuntamente la estrategia que se debe seguir.
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METODOLOGÍAS DOCENTES

En cuanto a la metodología, se pueden distinguir entre las sesiones de teoría (con el grupo total), sesiones de prácticas (con grupos
reducidos) y sesiones de laboratorio (con grupos reducidos).

* En las sesiones de teoría o expositivas, se expondrán los fundamentos teóricos correspondientes al contenido de la asignatura con
ejemplos ilustrativos.

* Las sesiones prácticas, o sesiones de problemas, son las sesiones participativas. En estas sesiones se realizarán tres tipos de
actividades:

1) Resolución completa de algunos ejercicios modelo de cada uno de los temas. Esta resolución, que será realizada completamente
por el profesor, servirá al alumno como ejemplo de cómo se ha de resolver un ejercicio.

2) Preparación de ejercicios. Periódicamente, se encargará a los alumnos la preparación de algunos ejercicios. Durante la sesión de
prácticas, todos los alumnos tendrán que contestar un cuestionario referente a los ejercicios que han preparado.

3) Exposición de ejercicios. Periódicamente, se dedicará un tiempo a que un conjunto de 3 ó 4 alumnos expongan oralmente la
resolución de algún problema.

*Las sesiones de laboratorio son sesiones en las cuales los alumnos han de realizar alguna práctica real o simulada en el laboratorio.
El alumno tendrá de antemano el enunciado de la práctica y el cuestionario correspondiente. Las prácticas pueden realizarse en
grupos de 2 ó 3 alumnos y contestar el cuestionario de forma conjunta.

OBJETIVOS DE APRENDIZAJE DE LA ASIGNATURA

1.  Entender  el  concepto  de  sistema dinámico  lineal  e  invariante  en  el  tiempo  y  su  representación  mediante  su  función  de
transferencia.
2. Ser capaz de modelar algunos sistemas mecánicos y eléctricos utilizando el formulismo de las funciones de transferencia.
3.  Conocer  las  características que pueden tener las  respuestas de sistemas de primer y segundo orden delante de entradas
estándares: impulso, escalón y rampa.
4. Entender las ventajas de tener un sistema en lazo cerrado.
5. Poder representar mediante diagramas de Bode y Nyquist las respuestas frecuenciales de sistemas de primer y segundo orden, así
como sistemas de orden superior.
6. Saber interpretar los diagramas frecuenciales anteriores, especialmente sobre el comportamiento en lazo cerrado de sistemas a
partir de su diagrama en lazo abierto.
7. Saber seleccionar en algunos casos el mejor controlador para conseguir especificaciones referentes a la estabilidad, error en estado
estacionario y características temporales de la respuesta estacionaria.
8. Ser capaz de simular el comportamiento de sistemas lineales mediante MATLAB y Simulink.

HORAS TOTALES DE DEDICACIÓN DEL ESTUDIANTADO

Tipo Horas Porcentaje

Horas aprendizaje autónomo 90,0 60.00

Horas grupo pequeño 37,5 25.00

Horas grupo grande 22,5 15.00

Dedicación total: 150 h
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CONTENIDOS

bloque 0: Fundamentos de automática y robótica

Descripción:
1. Fundamentos de automatización. Parte operativa y parte de mando
1.1. Sensores o transductores (finales de carrera, inductuvos, capacitivos, magnéticos, ópticos, ultrasónicos).
1.2. Accionadores y preaccionadores (accionadores neumáticos, electroválvulas...).
1.3. Sistemas combinacionales y secuenciales.
1.4. Fundamentos del PLC. Diagramas de contactos.

2. Representación de procesos de automatización GRAFCET.
2.1. Estructuras secuencial, selección de secuencia y paralelismo estructurado.
2.2. Traducción de GRAFCET a diagrama de contactos.
2.3. Temporizadores y contadores.
2.4. Subrutinas. Estructuras multiGRAFCET

3. Introducción a los sistemas robotizados.
3.1 Introducción a la robótica. Prácticas con COSIMIR.
3.2 Introducción a la robótica. Prácticas con el robot.

Actividades vinculadas:
Laboratorio: Prácticas con PLC, Cosimir y el robot.

Dedicación: 22h
Grupo grande/Teoría: 2h
Grupo mediano/Prácticas: 2h
Grupo pequeño/Laboratorio: 12h
Actividades dirigidas: 3h
Aprendizaje autónomo: 3h

bloque 1: Función de transferencia de un sistema

Descripción:
Transformada de Laplace, propiedades y su utilización para resolver ecuaciones diferenciales ordinarias lineales con coeficientes
constantes.

1. Sistema dinámico (variables de entrada, variables inernas, variables de salida, perturbaciones, clasificación de sistemas).

2. La transformada de Laplace (definición y propiedades). Cálculo de transformadas, antitransformadas. Resolución de ecuaciones
diferenciales mediante la transformada de Laplace.
3. Función de transferencia de un sistema.
4. Diagramas de bloques. Elementos, estructuras y simplificación.

Actividades vinculadas:
Cálculo de transformadas, antitransformadas y resolución de ecuaciones diferenciales mediante la transformada de Laplace.

Laboratorio: Uso del entorno MATLAB y de su toolbox de control para definir sistemas a partir de su función de transferencia.
Cálculo de polinomios, cálculo de residuos,...

Dedicación: 17h
Grupo grande/Teoría: 2h
Grupo mediano/Prácticas: 2h
Grupo pequeño/Laboratorio: 1h
Aprendizaje autónomo: 12h
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bloque 2:Modelitzación de sistemas físicos

Descripción:
Ejemplos de modelización de sistemas físicos. Diagramas de bloques.
1. Ejemplos de sistemas mecánicos de translación y de rotación (masas, muelles, rozamiento).
2. Ejemplos de sistemas eléctricos (circuitos pasivos)
3. Modelo del motor de corriente continua.

Actividades vinculadas:
Simplificación de diagramas de bloques. Funciones de transferencia de sistemas mecánicos de translación y de rotación, de
sistemas eléctricos y del motor de corriente continua.

Laboratorio: Modelización del motor de corriente continua del laboratorio.

Dedicación: 17h
Grupo grande/Teoría: 2h
Grupo mediano/Prácticas: 2h
Grupo pequeño/Laboratorio: 1h
Aprendizaje autónomo: 12h

bloque 3: Análisis temporal de sistemas

Descripción:
Análisis de sistemas en el dominio temporal
1. Señales de prueba (impulso, escalón, rampa...)
2. Respuesta temporal de los sistemas de primer orden.
3. Respuesta temporal de los sistemas de segundo orden.
4. Respuesta temporal de los sistemas de orden superior. Influencia de los ceros y los polos.

Actividades vinculadas:
Problemas de análisis de sistemas en el dominio temporal.

Laboratorio: Comprobar el comportamiento del motor de corriente continua ante diferentes señales de entrada. Respuesta
transitoria y respuesta estacionaria.

Dedicación: 17h
Grupo grande/Teoría: 2h
Grupo mediano/Prácticas: 2h
Grupo pequeño/Laboratorio: 1h
Aprendizaje autónomo: 12h
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bloque 4: Características de los sistemas realimentados

Descripción:
Características de los sistemas realimentados.
1. Estabilidad (Criterio de Routh)
2. Tipo de sistema. Error en estado estacionario.
3. Efecto de las perturbaciones.
4. Sensibilidad.

Actividades vinculadas:
Problemas de estabilidad, error en estado estacionario, efecto de las perturbaciones, sensibilidad.

Laboratorio: Comprobar el funcionamiento del motor de corriente continua en lazo abierto y en lazo cerrado. Efectos en la
ganancia, sensibilidad a las perturbaciones, efecto sobre el estado transitorio...

Dedicación: 17h
Grupo grande/Teoría: 2h
Grupo mediano/Prácticas: 2h
Grupo pequeño/Laboratorio: 1h
Aprendizaje autónomo: 12h

bloque 5: Análisis frecuencial de sistemas

Descripción:
Análisis frecuencial.
1. Función de transferencia isócrona.
2. Diagramas de Bode
3. Diagramas polares

Actividades vinculadas:
Problemas de representación de diagramas de Bode y diagramas polares.

Laboratorio: Utilizar las herramientas de MATLAB para trazar diagramas de Bode e interpretarlos.

Dedicación: 20h
Grupo grande/Teoría: 2h
Grupo mediano/Prácticas: 2h
Grupo pequeño/Laboratorio: 4h
Aprendizaje autónomo: 12h

bloque 6: Análisis de la estabildad con análisis frecuencial

Descripción:
1. Estudio de la estabilidad usando el criterio de Nyquist.
2. Margen de fase y margen de ganancia. Criterio de estabilidad simplificado de Bode.

Actividades vinculadas:
Problemas de cálculo de diagramas de Nyquist, margen de fase y margen de ganancia.

Laboratorio: Análisis frecuencial de sistemas. MATLAB

Dedicación: 20h
Grupo grande/Teoría: 2h
Grupo mediano/Prácticas: 2h
Grupo pequeño/Laboratorio: 4h
Aprendizaje autónomo: 12h
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bloque 7: Diseño de sistemas de control

Descripción:
Diseño de sistemas de control.
1. Efecto de los efector proporcional, integral y derivativo.
2. Sintonía de un controlador PID
3. Compensadores de adelanto y retardo de fase.

Actividades vinculadas:
Problemas de diseño de sistemas de control.

Laboratorio: Diseño de sistemas de control con ayuda de MATLAB y Simulink.

Dedicación: 20h
Grupo grande/Teoría: 2h
Grupo mediano/Prácticas: 2h
Grupo pequeño/Laboratorio: 4h
Aprendizaje autónomo: 12h

SISTEMA DE CALIFICACIÓN

Junto al examen parcial (P), se hará un control de las prácticas de laboratorio 1,2 y 3 (L1). A una de las sesiones de prácticas se hará
un control del uso de MATLAB para sistemas de control (L2). Al examen final (F) también se hará un control del resto de prácticas de
laboratorio (L3).
La resolución oral de un problema se hará individualmente y corresponderá con la calificación (O). Este ejercicio en ningún caso puede
bajar la nota del curso.
La  nota  final  de  la  parte  práctica  (laboratorio-MATLAB)  (L)  será  la  media  de  las  calificaciones  L1,  L2  y  L3,  es  decir,
L=0.33·L1+0.33·L2+0.33·L3
La nota final de la parte teórica y problemas será T=max(F, 0.5·P+0.5·F)
La nota final de la asignatura se calculará mediante la fórmula:
max(0.3·L+0.7·T, 0.25·L+0.65·T+0.1·O)
La reavaluación de la asignatura la podrán hacer todos los alumnos que tengan una calificación total entre 3 y 4.9. La reevaluación R
sustituye la calificación T y la nota final será como máximo 5 para los alumnos que deban hacerla.

NORMAS PARA LA REALIZACIÓN DE LAS PRUEBAS.

Cada uno de los exámenes, E1 y E2, evaluarán toda la materia hecha hasta el momento, tanto de la teoría, como de los problemas,
como aspectos relacionados con las prácticas de laboratorio. Para la realización de los exámenes, el alumno podrá utilizar un
formulario que le será entregado juntamente con el enunciado del examen. La superación del examen E1 no significa en ningún caso
la eliminación del contenido del segundo examen.
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