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Descricion xeral

Plan de continxencia

1. Modificaciéns nos contidos

Non se modifican os contidos

2. Metodoloxias

Mantefiense todas as metodoloxias a excepcion das practicas de laboratorio no caso de non poder ser levadas a cabo de

xeito virtual. No seu caso poderan ser sustituidas por resolucién de problemas ou traballos tutelados.

O resto de metodoloxias mantense, facendo uso de Moodle e TEAMS.

3. Mecanismos de atencién personalizada ao alumnado

Por iniciativa do profesor, durante as sesions de TEAMS, a lo menos unha vez a semana. Por iniciativa do alumnado

mediante correo electrénico, mensaxeria de Moodle, ou TEAMS, podera solicitar asistencia unha vez a semana que

concertara co profesor.

4. Modificaciéns na avaliaciéon

A avaliacion mantense do mesmo xeito, e no caso de que as practicas de laboratorio non se podan levar a cabo de xeito

virtual, reasignarase cambiaranse por resolucion de problemas ou traballos tutelados.

5. Modificacions da bibliografia ou webgrafia

Non hai

Competencias / Resultados do titulo

Codigo

Competencias / Resultados do titulo

Resultados da aprendizaxe

Resultados de aprendizaxe

Competencias /

Resultados do titulo

O alumno seréa capaz de interpretar correctamente documentacion cientifica e técnica relativa as aplicaciones de control.

A3 B4 c8
Al4 B7 Ci1
A18 B9 C13
A68 | B10

Analizar o comportamento dos sistemas fisicos dindmicos mediante modelos matematicos.

Al4 B5 Cc8
Al7 | Bl1 Cc9
C10
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Identificar as estructuras de control, comprendendo as vantaxes e inconvenientes para cada aplicacion particular. A2 B4 Cc3
Al13 B9 C7
AB2 C12
A63
A64

Diagnosticar o mal funcionamento dun sistema controlado. Al4 B4 C7

A15 B5 C10
A62 | B10 @ Ci1
A63 | Bl1
A64
AG8

Conocer e aplicar métodos empiricos para la sintonia de controladores, y la consecuente mejora en la eficiencia de los AB9 B4
sistemas. AT71 B9
AT2

Utilizar con soltura ferramentas TIC. B9 C3
B1l C7
C13

Contidos

Temas Subtemas

1. Caracterizacion dos sistemas continuos, discretos e 1.1. Orde do sistema
muestreados. 1.2. Sensibilidade a variacion dos parametros

1.3. Diferencias entre sistemas continuos, discretos e muestreados

2. Modelizacién e simulacién de sistemas mediante software | 2.1 Representacién mediante funcién de transferencia
2.2 Representacion en variables de estado
2.3 Realizacién practica da simulacion

3. Estudio do comportamiento dos sistemas de control en lazo | 3.1 Repostas temporais tipicas
cerrado 3.2 Ganancia en continua
3.3 Caracteristicas dinamicas

4. Uso de técnicas de resposta en frecuencia 4.1. Resposta en Frecuencia

4.2. Pardmetros caracteristicos

4.3. Representacions gréaficas: diagramas de Bode,
Black e Nyquist

4.4. Marxes de Fase e Amplitude

4.5. 0 Lugar das Raices

4.6. Diagrama de Nichols

5. Determinacion de la estabilidad de los sistemas de control | 5.1 Determinacion mediante diagramas de Bode y Nyquist
en lazo cerrado. 5.2 Criterio de Nyquist

5.3 Lugar de las raices

6. Seleccién e axuste de controladores. 6.1. Especificacions

6.2. Configuraciéns

6.3. Compensacion por: avance, retardo ou avance-retardo de fase
6.4. PID e variantes

6.5. Sistemas de control de maquina de propulsién

6.6. Sistemas de control de equipos auxiliares

Planificacion

Metodoloxias / probas Competencias / Horas lectivas Horas traballo Horas totais

Resultados (presenciais e auténomo

virtuais)
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Practicas de laboratorio

A3 A13 Al4 A68 A69 12
A71 A72 B5 B11 C3

C10 C11

Solucién de problemas

A2 A18 A62 AG3 Ab4 50
A68 B4 B7 B9 B10 C8

C10

18 32

Proba mixta

A3 A13 Al4 A15 A17
A18 A62 A63 A64
A68 AG9 B4 B10 B11
C8C11

Sesion maxistral

Al15 A17 A18 A63
A64 B4 B7 B9 B10 C7
C8C9Cl12cC13

27 49 76

Atencién personalizada

4 0

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

Metodoloxias

Metodoloxias

Descricion

Practicas de

Levaranse a cabo mediante a manipulacién de sistemas fisicos, no correspondente laboratorio. O practicante debera ter os

laboratorio cofiecementos previos necesarios para a realizacion da practica.

Solucién de A asimilacién de cofiecementos teéricos plasmarase na resoluciéns das cuestions practicas propostas ao longo do curso.

problemas Entenderase como resolucién de problemas tanto os feitos na aula, como os realizados por medios nos que s6 se implica a
execucion de software de simulacion.

Proba mixta A lo menos habera unha ao final do curso, na data establecida e aprobada en Xunta de Escola, e ademais poderense levar a

cabo outras de xeito complementario ao longo do curso.

Sesién maxistral

Na mesma os profesores desenvolveran os contidos teéricos do curso e enfocaran a sua aplicacién practica.

Atencion personalizada

Metodoloxias

Descricion

Sesién maxistral
Préacticas de
laboratorio
Solucién de
problemas

Proba mixta

Nas practicas de Laboratorio o alumno tera a supervision do profesor.

A solucién de problemas, pasa por varias fases, nunha primeira o alumnado debe tentar facer o problema s6 ou de xeito
colaborativo, e posteriormente o profesor debe resolver as dudas sobre dita resolucion de forma persoal ou colectiva.

Na proba mixta o profesor estara presente e dispofiible para clarexar as dubidas sobre as cuestion que se plantexa, non para
resolvelas.

Na Sesion maxistral o alumnado podera intervir sempre que sexa dun xeito construtivo para formular as dibidas que nese
momento desexa que se lle clarexen.

Sobre todos os puntos anteriores o alumnado conta coa posibilidade de consultar nas titorias aquelo que considere

necesario. Para as probas mixtas contara cun periodo de revision.

Avaliacion
Metodoloxias Competencias / Descricion Cualificacion
Resultados
Practicas de A3 A13 A14 A68 A69 | Valoraranse pola participacion, pola actitude no seu desenvolvemente e polos 15
laboratorio A71 A72 B5B11 C3 | resultados acadados.
Cl0C11
Solucion de A2 A18 A62 A63 A64 O mesmo que no caso anterior 20
problemas A68 B4 B7 B9 B10 C8
C10
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Proba mixta A3 A13 A14 A15 A17 Valorara en conxunto os cofiecemento adquiridos polas distintas metodoloxias. 65
A18 A62 A63 A64 | Podera constar de calquera tipo de preguntas ou cuestions.
A68 A69 B4 B10 B11
C8 C11

E posible acadar outros acordos de avaliacién entre alumnado e profesorado, pero nese caso as condiciéns constaran nun contrato de avaliacién coa
sinatura das partes. E citarase explicitamente a frase "De acordo co recollido na Guia docente nas observacions de avaliacion? "

Os criterios de avaliacion contemplados nos cadros A-1ll/1 e A-Ill/2 do Cddigo STCW e a sias emendas relacionadas con esta materia teranse en
conta & hora de desefiar e realizar a avaliacion. Se é procedente.

Para o alumnado con recofiecemento de

dedicacion a tempo parcial e dispensa académica de exencion de asistencia,

segundo establece a "NORMA QUE REGULA O REXIME DE DEDICACION AO ESTUDO DOS

ESTUDANTES DE GRAO E MASTER UNIVERSITARIO NA UDC (Arts. 2.3; 3.b; 4.3 e 7.5)

(04/05/2017):

Os criterios de avaliacion para este alumnado, son os mesmos que

para o alumnado a tempo completo. No caso de non poder acudir ao laboratorio, as practicas de caracter obligatorio poderan

realizalas sen desplazarse ao centro mediante software que conte con licencia

da UDC ou sexa de libre distribucion.

- Gilat, Amos. (2006). Matlab : Una introduccién con ejemplos practicos . Barcelona : Reverté

- Bolton, W. (2001). Ingenieria de control. . México : Alfaomega : Marcombo,

- Ogata, Katsuhiko. (2010). Ingenieria de control moderna. Madrid : Pearson Educacion

- Abu-Rub, Haithem. (2012). High performance control of AC drives with MATLAB-Simulink models . Chichester, West
Sussex ; Hoboken, NJ : Wiley,

- Christopher Lum (). Simulink Tutorial.
http://faculty.washington.edu/lum/website_professional/matlab/tutorials/Simulink_Tutorial/simulink_t
http://faculty.washington.edu/lum/website_professional/matlab/tutorials/Simulink_Tutorial/simulink_tutorial.pdfhttp://fac

ulty.washington.edu/lum/website_professional/matlab/tutorials/Simulink_Tutorial/simulink_tutorial.pdf

Matematicas 1/631G02151

Matematicas 11/631G02156

Matemaéticas 111/631G02260

Electrotecnia. Maquinas Eléctricas e Sistemas Eléctricos do Buque/631G02253
Electrénica Analdxica e de Potencia/631G02363

/

/

/

Sistemas Electrénicos de Adquisicion de Datos/631G02512
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(*)A Guia docente é o documento onde se visualiza a proposta académica da UDC. Este documento é plblico e non se pode modificar,
salvo casos excepcionais baixo a revision do érgano competente dacordo coa normativa vixente que establece o proceso de elaboracion

de guias
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