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DOMINGO BIEL SOLE - 11, 12, 13
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CAPACIDADES PREVIAS

Teoria de circuitos.
Procesado de sefial.
Electrdnica basica.

COMPETENCIAS DE LA TITULACION A LAS QUE CONTRIBUYE LA ASIGNATURA

Especificas:
CE26. (CAST) GREELEC: Capacitat per a comprendre i utilitzar la teoria de la realimentacié i els sistemes electronics de control.
(Modul de tecnologia especifica- Sistemes electronics).

Basicas:

CB2. (CAST) GREELEC: Que els estudiants sapiguen aplicar els coneixements adquirits al seu treball o vocacié d'una forma
professional i tinguin las competéncies que solen desmostrar-se per mitja de I'elaboracié i defensa d'arguments i la resolucié de
problemes dins de la seva area d'estudi.

METODOLOGIAS DOCENTES

Método expositivo / Leccion magistral
Practica de laboratorio
Trabajo auténomo

OBJETIVOS DE APRENDIZAJE DE LA ASIGNATURA

. Tener la capacidad para establecer las especificaciones de un sistema a controlar.
. Adquirir la capacidad para disefiar y verificar el correcto funcionamiento de un sistema de control.
- Disefiar los controladores idéneos para cumplir las especificaciones de funcionamiento en dominio temporal y/o dominio frecuencial.
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HORAS TOTALES DE DEDICACION DEL ESTUDIANTADO

Tipo Horas Porcentaje
Horas aprendizaje auténomo 85,0 56.67
Horas grupo pequefio 13,0 8.67

Horas grupo grande 52,0 34.67

Dedicacion total: 150 h

CONTENIDOS

1. Introduccion a los sistemas de control

Descripcion:

1.1. Definicion de sistema de control: partes constituyentes, sefales de referencia, control y salida, perturbaciones.

1.2. Objetivos de un sistema control.

1.3. Control en tiempo continuo y control en tiempo discreto. Ejemplos.

Dedicacion: 5h
Grupo grande/Teoria: 2h
Aprendizaje autonomo: 3h

2. Modelizacion de sistemas

Descripcion:

2.1. Tipos de sistemas dinamicos: sistemas lineales y sistemas no lineales, sistemas variantes y sistemas invariantes en el

tiempo.

2.2. Descripcion de sistemas dindmicos mediante variables de estado.

2.3. Sistemas SISO y MIMO.
2.4. Linealizacion de sistemas no lineales. Ejemplos.

Dedicacion: 8h
Grupo grande/Teoria: 4h
Aprendizaje autonomo: 4h

3. Dinamica de sistemas

Descripcion:

3.1. Sistemas auténomos y no auténomos. Espacio de estados. Trayectorias.
3.2. Equilibrio de un sistema auténomo, conjuntos invariantes y ciclos limites.

3.3. Estabilidad. Analisis de estabilidad basada en criterios de Lyapunov.

Dedicacioén: 19h
Grupo grande/Teoria: 9h
Aprendizaje auténomo: 10h
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4. Sistemas lineales

Descripcion:

4.1. Sistemas lineales en espacio de estado.

4.2. Matriz exponencial. Autovalores. Respuesta forzada y libre de sistemas lineales.

4.3. Caracterizacion de sistemas SISO mediante la funcion de transferencia.

4.4, Sistemas de primer y segundo orden.

4.5. Caracteristicas de la respuesta transitoria: tiempo de establecimiento, maximo sobreimpulso, etc.

4.6. Sistemas de orden superior: aproximacion de respuesta transitoria mediante polos dominantes y cancelacidon cero-polo.
4.7. Criterio de estabilidad de Routh-Hurwitz.

4.8. Errores y coeficientes de error en estado estacionario.

Dedicacion: 22h
Grupo grande/Teoria: 9h
Aprendizaje autonomo: 13h

5. Realimentacion de estado

Descripcion:

5.1. Controlabilidad.

5.2. Estabilizacién mediante realimentacion de estado. Asignacion de polos mediante realimentacién de estado. Formula de
Ackermann.

5.3. Compensador dinamico (accion integral).

5.4. Observabilidad.

5.5. Disefio de estimadores de estado.

Dedicacion: 26h
Grupo grande/Teoria: 10h
Aprendizaje autonomo: 16h

6. Realimentacion de salida

Descripcion:

6.1. Disefio de controladores en sistemas SISO mediante el Lugar Geométrico de las Raices. Controladores de primer y segundo
orden. Controladores PID.

6.2. Consideraciones de implementaciéon de controladores PID.

Dedicacion: 23h
Grupo grande/Teoria: 8h
Aprendizaje autonomo: 15h

7. Diseiio de controladores en dominio frecuencial

Descripcion:

7.1. Respuesta frecuencial de sistemas SISO. Diagrama polar y diagrama de Bode.

7.2. Criterio de estabilidad de Nyquist.

7.3. Estabilidad relativa: margenes de ganancia y fase.

7.4. Especificaciones en dominio frecuencial: margenes de estabilidad relativa y ancho de banda de un sistema de control.
7.5. Disefio de controladores en dominio frecuencial. Compensadores en retardo y avance de fase.

Dedicacion: 21h
Grupo grande/Teoria: 10h
Aprendizaje autonomo: 11h
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Practica 1: Introduccion a los Sistemas de Control

Descripcion:
Descripcion de un sistema de control. Objetivos de control. Sefiales caracteristicas. Resultados mediante simulacion numérica.

Dedicacion: 4h
Grupo pequefo/Laboratorio: 2h
Aprendizaje autonomo: 2h

Practica 2: Identificacion de sistemas

Descripcion:
Identificacion de sistemas utilizando herramientas de analisis numérico.

Dedicacion: 4h
Grupo pequefio/Laboratorio: 2h
Aprendizaje autbnomo: 2h

Pratica 3: Disefo de un controlador PID

Descripcion:
Disefio de un control PID implementado mediante circuiteria electrénica.

Dedicacion: 12h
Grupo pequefo/Laboratorio: 6h
Aprendizaje autonomo: 6h

Practica 4: Introduccion a los sistemas de control de tiempo discreto

Descripcion:
Introduccién a los sistemas de control de tiempo discreto

Dedicacion: 6h
Grupo pequefio/Laboratorio: 3h
Aprendizaje auténomo: 3h

SISTEMA DE CALIFICACION

Cualquier acto de fraude académico, plagio o uso o mera tenencia al alcance de medios no autorizados en cualquier actividad de
evaluacién comportara la calificacion de cero (0) en la prueba o entrega afectada. Ademas, de acuerdo con la normativa de la
Universidad, la posible derivacion de los hechos para la apertura de un expediente disciplinario implicard que la asignatura quede en
el estado provisional de "pendiente de evaluacion" hasta la resolucién del expediente. La gestion de estas incidencias se lleva a cabo

de acuerdo con el Marco de actuacién para la integridad académica en la evaluacién de la UPC.

La calificacién del curso se obtendra a partir de dos notas, la nota del laboratorio (LAB) y la nota de la teoria. La nota de teoria
considera dos examenes, un examen parcial (ME) y un examen final (FE). La nota final (FM) sera FM=0,2*LAB + 0,8*max(FE,
0,65*FE + 0,35*ME). El laboratorio no es reevaluable.
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