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REQUISITOS (ASIGNATURAS O MATERIAS CUYO CONOCIMIENTO SE PRESUPONE)
Ingenieria de Control I, Ingenieria de Control Il

OBJETIVOS
Al terminar con éxito esta asignatura, los estudiantes seran capaces de:

1. Tener una comprension sistematica de los conceptos y aspectos clave de la identificacion de sistemas, analisis
de no linealidades y del disefio de controladores mediante los distintos métodos de control: predictor de Smith,
control 6ptimo tanto en el dominio continuo como discreto.

2. Tener un conocimiento adecuado de su rama de ingenieria que incluya algun conocimiento a la vanguardia de
su campo en ingenieria de control.

3. Aplicar su conocimiento y comprension de ingenieria de control para identificar, formular y resolver problemas
de ingenieria utilizando métodos establecidos para la identificacion de sistemas y el control éptimo de los mismos.

4. Aplicar sus conocimientos para desarrollar y llevar a cabo disefios de controladores 6ptimos que cumplan unos
requisitos especificos.

5. Tener comprension de los diferentes métodos de disefio de controladores y la capacidad para utilizarlos.

6. Tener competencias técnicas y de laboratorio para implementar los sistemas de control discretos en
plataformas reales.

7. Seleccionar y utilizar equipos, herramientas y métodos adecuados para el disefio e implementacion de
controladores discretos.

8. Combinar la teoria y la practica para resolver problemas de disefio e implementacion de controladores.

9. Tener comprensién de métodos y técnicas aplicables en el ambito de ingenieria de control y sus limitaciones.

DESCRIPCION DE CONTENIDOS: PROGRAMA

Tema 1. Identificacién de sistemas
1.1. Modelos Paramétricos y no Paramétricos.
1.2. Métodos de Identificacién: Funcion de Transferencia, Espacio de Estados, Respuesta Impulsional y Respuesta
Frecuencial.
1.3. Minimos Cuadrados. Método Basico, Recursivo y Extendido.
Tema 2. Modelado de sistemas no-lineales.
2.1. Tipos y Efectos de No linealidades.
2.2. Funcion Descriptiva. Analisis de la Funcidon descriptiva. Calculo de ciclo limite.
2.3. Plano de Fase. Andlisis del Plano de Fase.
Tema 3. Estabilidad.
3.1. Criterio de estabilidad de Lyapunov.
Tema 4. Control de sistemas no lineales
4.1. Sistemas con retardo. Predictor de Smith.
4.2. Linealizacion por realimentacion.
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4.3. Aplicacion de Algebra de Lie.

Tema 5. Control éptimo. Formulaciéon Hamiltoniana.
5.1 Problema general discreto
5.2 Regulador lineal cuadratico (LQR) discreto.
5.3 Problema general continuo.
5.4 Regulador lineal cuadratico (LQR) continuo.

ACTIVIDADES FORMATIVAS, METODOLOGIA A UTILIZAR Y REGIMEN DE TUTORIAS

- Clases magistrales, clases de resolucion de dudas en grupos reducidos, tutorias individuales y trabajo personal del
alumno; orientados a la adquisiciéon de conocimientos teéricos.

- Practicas de laboratorio y clases de problemas en grupos reducidos, tutorias individuales y trabajo personal del
alumno; orientados a la adquisicion de habilidades practicas relacionadas con el programa de la asignatura.

SISTEMA DE EVALUACION

Se realizardn 5 parciales a lo largo del curso. La nota del global de los parciales sera el 90% de la nota final de la
asignatura. Los parciales tienen que estar aprobados para aprobar la asignatura. Si alguno de los parciales se
suspende, se podra hacer una recuperacién de esa parte.

Se realizaran tres préacticas de dos horas cada una y asistencia obligatoria. La nota de las practicas seré el 10% de la
nota final de la asignatura.

En el caso de decidir no acogerse al proceso de evaluacion continua el examen final valdra el 60% de la nota final.

Peso porcentual del Examen Final: 0
Peso porcentual del resto de la evaluacion: 100

BIBLIOGRAFIA BASICA

- H. Sira-Ramirez, R. Marquez, F. Rivas-Echeverria y O. Llanes-Santiago Control de Sistemas No Lineales, Prentice-
Hall.

- L. Moreno. S. Garrido y C. Balaguer Ingenieria de Control - Modelado y Control de Sistemas Dinamicos, Ariel
Ciencia.
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