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Descriptores B.O.E.

Análisis y Síntesis de Sistemas de Control Discreto. Control en Tiempo Real. Sistemas de
Fabricación Flexible.

Temario

MÓDULO I: SISTEMAS CONTINUOS DE CONTROL. (20 h.)

Tema 1: Introducción a los sistemas de control. (4 h.)
Introducción. Conceptos básicos. Elementos de un sistema de control. Ejemplos de sistemas de
control. Clasificación de los sistemas de control. Esquemas de compensa-ción.
[OGA-98][KUO-95][APU]

Tema 2: Introducción a los métodos clásicos de análisis y diseño en continua. (5 h.)
Introducción. Control en bucle abierto frente a control en bucle cerrado. El lugar de las raíces.
Respuesta frecuencial. Acciones básicas de control.
[OGA-98][KUO-95][APU]

Tema 3: Técnicas de compensación clásicas en continua. (6 h.)
Compensación en adelanto. Compensación en atraso. Compensación en atraso-adelanto. Otras
técnicas de compensación clásicas. Compensación de perturbaciones.
[OGA-98][KUO-95][APU]

Tema 4: Análisis y diseño en el espacio de estados en continua. (5 h.)
Introducción. Conceptos básicos. Representaciones en variables de estado. Diseño de sistemas de
control por medio de la ubicación de polos. Observadores de estado. Dise-ño de servosistemas.
Sistemas de control óptimo. Técnicas de control avanzadas. 
[OGA-98][SHA-93][APU]
   
MÓDULO II: CONTROL DIGITAL. (17 h.)

Tema 5: Introducción a los sistemas discretos de control. (2 h.)
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Introducción histórica. Sistemas de control por computador. La transformada Z. Elec-ción del
periodo de muestreo. Efectos de la cuantificación. Implementación de contro-ladores digitales.
[KUO-92][OGA-87][APU]

Tema 6: Métodos clásicos de análisis y diseño en discreta. (3 h.)
Introducción. Diseño continuo. Diseño discreto.
[KUO-92][OGA-87][APU]

Tema 7: Algoritmos discretos de control. (3 h.)
Introducción. Síntesis directa de controladores discretos. Síntesis  basada en criterios temporales.
Controlador PID.
[KUO-92][OGA-87][APU]

Tema 8: Análisis y diseño en el espacio de estados en discreta. (2 h.)
 Introducción. Conceptos básicos. Representaciones en variables de estado. Diseño de sistemas de
control por medio de la ubicación de polos. Observadores de estado. Dise-ño de servosistemas.
Sistemas de control óptimo. Filtros de Kalman.
[JAC-95][OGA-87][APU]

Tema 9: Control inteligente. (5 h.)
Introducción. Neurocontrol. Sistemas basados en conocimiento. Control difuso.
[WHI-92][APU]

Tema 10: Temas avanzados en control. (2 h.)
Introducción. Control no lineal. Control predictivo. Control adaptativo. Control esto-cástico.
Control robusto. Sistemas de tiempo real.
[SHA-93][APU]

MÓDULO III: INSTRUMENTACIÓN Y AUTOMATIZACIÓN INDUSTRIAL. (8 h.)

Tema 11: Instrumentación en control de procesos. (5 h.)
Introducción. Descripción de sensores. Integración en un sistema microprocesador. In-terfaces
estándar. Instrumentación inteligente. Domótica.
[MAN-92][APU]

Tema 12: Sistemas automatizados de producción. (3 h.)
Introducción. Descripción del comportamiento de un automatismo. Tecnologías de mando.
Autómatas programables.
[MAN-92][APU]

Conocimientos Previos a Valorar

Es deseable que el alumno esté familiarizado con los conceptos de la teoría de sistemas (asignatura
Introducción a la Teoría de Sistemas) y el manejo del instrumental básico de laboratorio de
electrónica (asignaturas de Laboratorio de Electrónica e Instrumentación).

Objetivos

Esta asignatura parte de los conceptos de la Teoría de Sistemas para desarrollar los conceptos
derivados de la Teoría de Control. Se realiza primero una taxonomía de los sistemas de control y
una descripción de los elementos que intervienen en los mismos. Posteriormente se abordan las
técnicas de análisis y diseño de sistemas de control en continua, tanto clásicas como modernas. El
objetivo básico es que el alumno identifique las situaciones en las que es necesaria la introducción
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de un mecanismo de control y sea capaz de seleccionar la estrategia que mejor se adapte a cada
caso.
La segunda parte de la asignatura se centra en el estudio de los sistemas discretos de control y el
papel del elemento computador en los mismos. El objetivo es analizar, partiendo de los
conocimientos adquiridos en la parte anterior, las particularidades del dominio discreto y su efecto
sobre el comportamiento de los sistemas muestreados. En los siguientes apartados se pretende dar
al alumno una introducción a los sistemas de control inteligente, con especial énfasis en los
sistemas de control difuso. Asimismo, se ofrece una visión general de diversas técnicas avanzadas
de control.

En la parte final de la asignatura se estudia la instrumentación y los sistemas automatizados de
producción para completar la visión global de los sistemas de control en sus diferentes ámbitos de
aplicación.

Metodología de la Asignatura

Las clases son participativas, dedicándose los primeros minutos al repaso de los aspectos más
importantes vistos en la clase anterior. Se pretende dar un enfoque eminentemente práctico a la
asignatura, para lo cual se intentará completar los aspectos teóricos con ejemplos y desarrollos
prácticos en clase.
Preferiblemente, las clases se impartirán con ayuda de un PC para permitir la realización de
simulaciones con diferentes herramientas software. En la mayor parte de las ocasiones se empleará
el videoproyector, aunque también se recurrirá a las transparencias y la pizarra.
Los alumnos disponen de apuntes para seguir la asignatura y del material empleado en las clases
para su consulta.
Las prácticas están diseñadas para reforzar los aspectos teóricos, y se desarrollan paralelamente a
los mismos.
Si la evolución del curso lo permite, se pretende complementar la asignatura con visitas a
laboratorios de la Universidad y empresas relacionadas con la asignatura.

Evaluación

La parte teórica de la asignatura se superará mediante la realización de un examen escrito que
supondrá el 30% de la nota total de la asignatura.
Para superar la parte práctica se deben cubrir los siguientes aspectos:
• Realización de todas las prácticas cubriendo los objetivos mínimos fijados en el guión.
• Entrega de las memorias explicativas.
La evaluación de la parte práctica se realizará a partir de la defensa de la misma y los objetivos
marcados. La nota práctica supone el 70% de la nota total de la asignatura.
Para aprobar la asignatura se deben superar ambas partes por separado.

Descripción de las Prácticas

Práctica nº 1 -   Diseño e implementación de un sistema físico de test.
Objetivos: Disponer de un sistema real sobre el que estudiar las diferentes técnicas de análisis y
diseño de sistemas de control.
Material de laboratorio recomendado: PC, placa digitalizadora, software para la adquisición de
datos, osciloscopio, fuente de tensión, generador de señal, componentes electrónicos.
Nº horas estimadas en Laboratorio: 3.
Nº horas total estimadas para la realización de la práctica: 3.

Práctica nº 2 - Validación del modelo de la planta en el dominio temporal y frecuencial.
Objetivos: Verificación de la validez del modelo de la planta desde el punto de la respuesta
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temporal y la respuesta frecuencial del sistema.
Material de laboratorio recomendado: PC, placa digitalizadora, software para la adquisición de
datos, osciloscopio, fuente de tensión, generador de señal, componentes electrónicos.
Nº horas estimadas en Laboratorio: 9.
Nº horas total estimadas para la realización de la práctica: 9.

Práctica nº 3 - Análisis y diseño de controladores mediante técnicas clásicas.
Objetivos: Uso de las herramientas de simulación para ensayar diferentes técnicas de diseño de
controladores sobre el modelo del sistema.
Material de laboratorio recomendado: PC, software de simulación MATLAB+SIMULINK.
Nº horas estimadas en Laboratorio: 9.
Nº horas total estimadas para la realización de la práctica: 9.

Práctica nº 4 -   Análisis y diseño de controladores en el espacio de estados.
Objetivos: Estudio de las técnicas de análisis y diseño de sistemas de control empleando la
descripción interna.
Material de laboratorio recomendado: PC, software de simulación MATLAB+SIMULINK.
Nº horas estimadas en Laboratorio: 6.
Nº horas total estimadas para la realización de la práctica: 6.

Práctica nº 5 - Diseño e implementación de controladores discretos.
Objetivos: Implementación de diferentes algoritmos de control sobre el sistema real. Efectos de la
cuantización y el periodo de muestreo sobre el comportamiento del sistema.
Material de laboratorio recomendado: PC, placa digitalizadora, software para la adquisición de
datos, osciloscopio, fuente de tensión, generador de señal, componentes electrónicos.
Nº horas estimadas en Laboratorio: 6.
Nº horas total estimadas para la realización de la práctica: 6.

Práctica nº 6 - Diseño e implementación de un controlador difuso.
Objetivos: Diseño de un controlador difuso y ensayo del mismo sobre el sistema real. Estudio de
alternativas en los mecanismos de inferencia.
Material de laboratorio recomendado: PC, placa digitalizadora, software para la adquisición de
datos, osciloscopio, fuente de tensión, generador de señal, componentes electrónicos.
Nº horas estimadas en Laboratorio: 6.
Nº horas total estimadas para la realización de la práctica: 6.

Práctica nº 7 - Tema libre.
Objetivos: Práctica libre propuesta por el alumno: simulación de sistemas de control, control de
motores, implementación de prototipos, integración de sensores (temperatura, intensidad de luz,
posición), etc.
Material de laboratorio recomendado: PC, placa digitalizadora, software para la adquisición de
datos, osciloscopio, fuente de tensión, generador de señal, componentes electrónicos, software de
simulación.
Nº horas estimadas en Laboratorio: 6.
Nº horas total estimadas para la realización de la práctica: 6.
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