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CAPACIDADES PREVIAS

Es muy conveniente haber cursado y superado la asignatura de Fundamentos de Automatica.

COMPETENCIAS DE LA TITULACION A LAS QUE CONTRIBUYE LA ASIGNATURA

Especificas:

1. CE25. Conocimiento y capacidad para el modelado y simulacién de sistemas

2. CE26. Conocimientos de regulacion automatica y técnicas de control y su aplicacion a la automatizacién industrial
3. CE29. Capacidad para disefar sistemas de control y automatizacién

METODOLOGIAS DOCENTES

Actividades formativas presenciales

- Clases expositivas participativas

- Realizacion de ejercicios individuales y en equipo

- Realizacion de practicas de laboratorio en equipo

- Realizacion de proyectos en equipo

- Redaccion de informes y defensa oral de problemas, practicas y proyectos realizados

Actividades formativas no presenciales

- Realizacion de ejercicios y proyectos tedricos o practicos fuera del aula, individuales y / o en grupo.
- Repaso de los conceptos tedricos, estudio, trabajo y analisis individual o en grupo

- Tutorizacion y evaluacion formativa del proceso de aprendizaje

OBJETIVOS DE APRENDIZAJE DE LA ASIGNATURA

El objetivo de esta asignatura es proporcionar los conocimientos basicos para la descripcién de los sistemas de control lineal en
tiempo discreto y poner en practica el disefio empirico de algunos controladores discretos.
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HORAS TOTALES DE DEDICACION DEL ESTUDIANTADO

Tipo Horas Porcentaje
Horas grupo grande 30,0 20.00
Horas aprendizaje auténomo 90,0 60.00
Horas grupo pequefio 30,0 20.00

Dedicacion total: 150 h

CONTENIDOS

Médulo 1: Introduccion a los sistemas de control en tiempo discreto

Descripcion:
Objetivo

El objetivo de este primer mddulo es introducir la arquitectura basica de los sistemas de control digital, aplicabilidad y beneficios

de su utilizacién.

Apartados:

* Tipos de sefiales

* Sistemas de control digital

* Convertidores ADC y DAC

* Control supervisor vs control digital directo

* Ventajas del control digital frente al control analégico

Dedicacion: 18h
Grupo grande/Teoria: 6h
Aprendizaje auténomo: 12h

Médulo 2: Modelos matematicos en tiempo discreto

Descripcion:
Objetivo

El objetivo de este segundo mddulo es presentar las herramientas matematicas que se utilizaran para analizar los sistemas de
control en tiempo discretos. Se relacionaran estas técnicas con las técnicas utilizadas para analizar sistemas continuos.

Apartados
* Definicion de la transformada Z y sus propiedades
* Métodos de calculo de la transformada Z y su inversa

Dedicacion: 18h
Grupo grande/Teoria: 6h
Aprendizaje autonomo: 12h
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Médulo 3: Muestreo y reconstruccion de sefnales

Descripcion:

Apartados:

* Muestreo ideal mediante impulsos

* Expectro de una sefial muestreada. Teorema de Shanoon. Filtro ideal
* Retenedores de orden 0y 1

* Transformada estrellada

* Regla empirica

Dedicacion: 18h
Grupo grande/Teoria: 6h
Aprendizaje autonomo: 12h

Modulo 4: Funcion de transferencia discreta

Descripcion:

Contenido

* Funcion de transferencia discreta equivalente
* Diagramas de bloques. Simplificacion

Dedicacion: 24h
Grupo grande/Teoria: 8h
Aprendizaje auténomo: 16h

Médulo 5: Respuesta temporal y estabilidad

Descripcion:

Contenido:

* Relacion entre el plano s y el plano z

* Criterio de estabilidad de Routh (transformada bilineal)
* Criterio de estabilidad de Jury

* Error estacionario en los sistemas discretos

Dedicacioén: 18h
Grupo grande/Teoria: 6h
Aprendizaje auténomo: 12h
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Médulo 6: Diseiio de controladores discretos

Descripcion:

Contenido:

* Disefio de controladores convencionales en el plano s

* Discretizacién de controladores continuos

* Disefio de controladores discretos en el plano z

En los laboratorios se utilizara la libreria de sistemas de control de MATLAB (Control Systems Toolbox) para realizar el estudio de
los sistemas de control en tiempo discreto.

Contenido

P1: Senales discretas. Teorema del muestreo

P2: Discretizacion de sistemas con MATLAB. Sistemas realimentados.

P3: Funcidn de transferencia discreta: resolucion de sistemas discretos mediante ecuaciones en diferencias.

P4. Estabilidad de sistemas en tiempo discreto.

P5: Especificaciones de la respuesta transitoria y error en estado estacionario

Comentarios / Bibliografia

La referencia basica para este mddulo es el guidn de las practicas, disponibles en el Campus Digital, asi como la ayuda del
MATLAB.

La evaluacion de este modulo se realizara a partir de los informes que deberan entregar al final de cada sesion de practica, un
examen de practicas que se realizara durante la Gltima sesién de laboratorio.

Dedicacion: 42h
Grupo pequeino/Laboratorio: 14h
Aprendizaje autonomo: 28h

SISTEMA DE CALIFICACION

Se realizard un primer parcial (P) a mitad del cuatrimestre no eliminatorio y un examen final (F) al final del cuatrimestre. La nota de
teoria y problemas de la asignatura se calcula mediante la formula: T=max(0.5-(P+F),F).

Respecto la parte de laboratorio, se hara un examen parcial (LP) y un examen final (LF). La nota de laboratorio se calcula como:
L=0.5-LP+0.5:LF

La nota final se calcula mediante la formula 0.65-T+0.35-L

La reevaluacion de la asignatura la podran hacer todos los alumnos que tengan una calificacién final entre 2 y 4.9. La reevaluacién R
substituye la calificacion F y, una vez realizada, la calificacion final se calcula como:

max(7, 0.65-TR+0.35-L) , donde:
TR=max(R, (P+R)/2)
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