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Descriptores B.O.E.

Comportamiento dinámico de sistemas.

Temario

1.- Introducción (2 horas)
Objetivos. Desarrollo histórico.

2.- Modelado (10 horas)
2.1.- Transfomadas de señales continuas.
Concepto de transformación. Series de Fourier, Transformada de Fourier, Propiedades de la
transformada de Fouirer, , Transformada de Fourier de señales típicas. Espectro de potencia y
fórmula de Pa5rseval. Transformada de Laplace, Propiedades de la Transformada de Laplace,
Transformada de Laplace de señales típicas.

2.2 Transformada de señales en tiempo discreto.
Transformada de Fourier,  Propiedades de la transformada de Fouirer, , Transformada de Fourier
de secuencias típicas. Espectro de potencia y fórmula de Pa5rseval. Transformada z, Transformada
en z de secuencias típicas. Concepto de la transformada en z modificada.

2.3 Modelado de sistemas.
Modelado matemático, Ecuaciones diferenciales y en diferencias. Linealización, Función de
transferencia, Respuesta impulsional y secuencias de ponderación.

2.4 Diagrama de bloques y de flujo de señal.
Concepto básico, Operaciones en bloques, Diagrama de flujo de señales, Fórmula de Masón.

2.5 Función de transferencia de algunos sistemas físicos.
Sistemas mecánicos, Sistemas eléctricos, Sistemas electromecánicos, Sistemas térmicos, Otros
sistemas, Principio de analogía, Función de transferencia de sistemas con retardo puro.
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2.6 Muestreo y reconstrucción de señales.
Muestreo de señales continuas, Estudio frecuencial del muestreo, Teorema de muestreo, Reglas
prácticas de elección del muestreo, aliasing, reco0nstrucción ideal, Bloqueadores causales,
equivalente de tiempo discreto de un sistema continuo.

3.- Análisis de Sistemas. (10 horas)
3.1 Introducción al análisis temporal.
Objetivos, Señales de entrada normalizadas, respuesta a entradas normalizadas, Relación entre la
respuesta transitoria y la situación de polos y ceros en sistemas continuos,  Relación entre la
respuesta transitoria y la situación de polos y ceros en sistemas de tiempo discreto, Relación entre
los planos s y z.

3.2 Estabilidad. 
Concepto de estabilidad, Criterio de Routh, Criterio de Jury.

3.3 Análisis temporal de sistemas continuos.
Sistemas de primer orden y segundo orden, parámetros característicos de la respuesta temporal,
respuesta ante entradas normalizadas, sistemas de orden superior, sistemas de orden reducido.

3.4 Análisis temporal de sistemas de tiempo discreto.
Sistemas de primer orden y segundo orden, parámetros característicos de la respuesta temporal,
respuesta ante entradas normalizadas, sistemas de orden superior, sistemas de orden reducido.

3.5 Análisis frecuencia.
Respuesta en frecuencial de sistemas continuos, Representación Gráfica, Trazado del diagrama de
Bode, Diagramadme Bode asintótico, Diagrama de Black, Relación entre la respuesta temporal y
frecuencial, Análisis de sistemas de fase no mínima, Análisis de sistema de retardo puro,
Respuesta frecuencial de sistemas de tiempo discreto.

4.-Modelado de sistemas continuos y discreto en espacio de estados. (8 horas)

Conocimientos Previos a Valorar

Matemáticas(Ecuaciones diferenciales, métodos numéricos), Física(modelado de sistemas),
Estadística.

Objetivos

Los objetivos principales se pueden enumerar en los siguientes:

   a)   Capacitar al alumno para el análisis estático y dinámico de los sistemas continuos y
discretos. El estudio incide más en el dominio del tiempo por ser el más intuitivo y utilizado.

   b)   Introducir al alumno en los conceptos básicos del modelado de sistemas en transformadas y
modelos en espacio de estados.

   c)   Presentar las posibilidades y el manejo de software para simulación, análisis de sistemas.
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Metodología de la Asignatura

Las clases teóricas se realizarán en aulas utilizándose los medios audiovisuales existentes. Las
prácticas se realzarán agrupándose los alumnos en grupos de dos individuos como máximo.

Evaluación

La evaluación de la asignatura se realizará por medio de una prueba teórico-práctica al final del
cuatrimestre, por la realización de las prácticas y por la elaboración de un trabajo. La prueba
representará el 70% de la nota final. El 30% restante corresponderá a la realización del trabajo y de
las prácticas. Para superar la asignatura es requisito tener como mínimo una nota superior a 4,5 en
la prueba teórico-práctica.

Descripción de las Prácticas

Práctica1 : Análisis de sistemas lineales: (5 horas)
Practica realizada en Matlab para simular sistemas lineales y no lineales.

Práctica 2: Análisis frecuencial de señales continuas y muestreadas: (3 horas)
Señales (senoidales y tren de pulsos) se analizan mediante el Matlab utilizando diferentes períodos
de muestreos.

Práctica 3 Estudio temporal de sistemas de primer y segundo orden: (4 horas)
Se analizan los resultados experimentales de un sistema de motor de cc. La Respuesta temporal
frente a un escalón para la velocidad y de posición (primer y segundo orden respectivamente).

Práctica 4 : Estudio frecuencial de sistemas de primer y segundo orden: (3 horas)
Obtención de la respuesta frecuencial al motor de c.c. Se comparan los resultados experimentales
con los obtenidos de los modelos.
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