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Descricion xeral O obxectivo xeral da materia € iniciar o alumno no uso do computador nos sistemas de control automatico. Preténdese

describir a forma en que se pode empregar un computador para controlar calquera sistema fisico controlable. E necesario
polo tanto iniciar o alumno nos sistemas de control dixital. Como obxectivos especificos relaciénanse os seguintes:
-Mostrar o uso do computador nos sistemas de control. -Analizar e desefiar un sistema de control por computador.

-Implementar sistemas de control por computador

Competencias / Resultados do titulo

Cddigo Competencias / Resultados do titulo

Resultados da aprendizaxe

Resultados de aprendizaxe Competencias /

Resultados do titulo

Cofiece as técnicas de desefio e é capaz de desefiar controladores avanzados A30 B1 C3
A3l B2
A34 | B3
B4
B5
B6
Interconecta os diferentes controladores coas plantas industriais, identificando aquelas variables necesarias para a correcta A30 B1 C3
operacion A3l B2
A34 B3
B4
B5
B6
Implementa controladores avanzados en plataformas de disefio A30 B1 C3
A3l B2
A34 B3
B5
B6
Contidos
Temas Subtemas
Desefio de sistemas discretos no espacio de estados. Observadores de estado
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Algoritmos de desefio de controladores avanzados

Desefio de reguladores no espazo de estados. Colocacién de polos mediante
realimentacion do vector de estados

Identificacion de sistemas

Algoritmos para control predictivo

Técnicas de Control adaptativo

Métodos de estimacién

Técnicas de interface co controlador

Interface co proceso
Filtrado de perturbaciéns
Influencia do actuador
Saida de resultados

Simulacion e implementacion de controladores avanzados

Simulacién con Matlab e Simulink
Toobox de Identificacion e Control predictivo

Planificacion

Metodoloxias / probas Competencias / Horas lectivas Horas traballo Horas totais
Resultados (presenciais e autbnomo
virtuais)
Sesion maxistral A31 A34 B2 21 21 42
Solucién de problemas A30 A34 B1 B3 B4 B5 21 42 63
Précticas de laboratorio B1 B2 B3 B4 B5 9 135 225
Proba obxectiva B1 B2 B4 B6 C3 5 15 20
Atencion personalizada 25 0 2.5

*Os datos que aparecen na taboa de planificacion son de caracter orientativo, considerando a heteroxeneidade do alumnado

Metodoloxias

Metodoloxias

Descricion

Sesién maxistral

Exposicion oral complementada co uso de medios audiovisuais e a introducién dalgunhas preguntas dirixidas aos estudantes,
coa finalidade de transmitir cofiecementos e facilitar a aprendizaxe. Non tera por que ser a orde de temas impartida na
secuenciacion descrita, nin unha divisién absoluta. Asi pois habera temas que se veran conxuntamente no desembolvemento
dos outros.

Solucién de

problemas

Resolucién de exercicios e problemas concretos individualmente e/ou en grupo, a partir dos cofiecementos que se

traballaron, que pode ter mais dunha posible solucién

Practicas de

laboratorio

Metodoloxia que permite que os estudantes aprendan efectivamente a través da realizacion de actividades de caracter

practico, tales como demostraciéns, exercicios, experimentos e investigacions

Proba obxectiva

Consiste na realizacién dunha proba obxectiva, na que se avaliaran os cofiecementos adquiridos

Atencion personalizada

Metodoloxias

Descricion

Solucién de
problemas
Précticas de
laboratorio

O alumno dispén das correspondentes sesiéns de titoria personalizadas, para a resoluciéon das dubidas que xurdan da
materia.

A realizacion das practicas de laboratorio sera guiada de forma persoal polo profesor.

Avaliacion

Metodoloxias

Competencias / Descricion Cualificacion

Resultados

Solucion de

problemas

A30 A34 B1 B3 B4 B5 | Realizacion de traballos, exercicios e problemas 20
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Practicas de B1 B2 B3 B4 B5 Seran de asistencia obrigatoria. Valorarase a memoria entregada ao final destas e a 30
laboratorio actitude mostrada polo alumno, durante o seu desenvolvemento
Proba obxectiva B1 B2 B4 B6 C3 Proba de evalucién final 50
Observacions avaliacion
Fontes de informacion
Bibliografia basica - Daniel Rodriguez y Carlos Borddns (2005). Apuntes Ingenieria de Control.. Seccion Public U Sevilla

UNED

- Hilario Lopez Garcia (1993). Control por computador: disefio y realizacion préactica. Universidad Oviedo
- MARTIN SANCHEZ, Juan Manuel (2005). Control Adaptativo Predictivo Experto: Metodologia, Disefio y Aplicacion.

Bibliografia complementaria | - Karl Johan Astrém, Bjérn Wittenmark (2008). Adaptive Control. DOVER PUBN Incorporated

- Eduardo F. Camacho, Carlos Bordons (2004). Model Predictive Control. Springer-Verlag Gmb
- Alberto Aguado Behar, Miguel Martinez Iranzo (2003). Identificacién y control adaptativo. Prentice Hall

Recomendacions

Materias que se recomenda ter cursado previamente

Calculo/770G01001
Informatica/770G01002

Fisica 1/770G01003

Fisica 11/770G01007
Estatistica/770G01008

Fundamentos de Automatica/770G01017
Fundamentos de Electr6nica/770G01018
Enxefiaria de Control/770G01028

Materias que se recomenda cursar simultaneamente

Instrumentacién Electrénica 11/770G01039
Robética Industrial/770G01041

Materias que contintian o temario

Traballo Fin de Grao/770G01045

Observacions

(*)A Guia docente é o documento onde se visualiza a proposta académica da UDC. Este documento é publico e non se pode modificar,

salvo casos excepcionais baixo a revisién do 6rgano competente dacordo coa normativa vixente que establece o proceso de elaboracion

de guias
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