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Grado de Ingenieria Electronica de Curso
Comunicaciones 2024-2025
Ficha de la Control de Sistemas Cédigo | 805984
asignatura: g
Materia: Sistemas Lineales y Control Mdédulo: Fundamental
Carécter: Obligatorio Curso: 3° Semestre: 20
Créditos (ECTS) 6 3.5 1.5 1
Presencial - Tedricos | 32% | Problemas 32% Laboratorio | 70 %
Horas Totales 28 12 18
Profesor/a Coor- | Maria Tomas Rodriguez Dpto: | DACyA

dinador/a;

Despacho: 02.228.0 | e-mail maria.t.r@ucm.es
Grupo Profesores T/P* | Dpto. e-mail
anico Maria Toméas Rodriguez T/P | DACyA maria.t.r@ucm.es

* T:teoria, P:practicas

Horarios de clases § ;
Grupo - Tutorias (lugar y horarios)
Dia Horas Aula
o L 9:00-10:30 y Desp. 02.228.0, L: 1-1:00-14:00 (P.resenC|aI)
e X 9:00-10:30 M: 12:00-15:00 (Online o presencial, consul-
tar a la profesora).

(3h no pres.): Horas de tutoria no presenciales a través de correo, campus virtual, ...

Laboratorio”

Grupo - Profesores
Dias Horas Lugar
. . Laboratorio . . .
L1 M 15:00-17:00 de Sisternas Maria Tomas Rodriguez
. . Digitales . . p
L2 J 15:00-17:00 (02.241.B) Maria Tomas Rodriguez

* Se realizaran, dentro del horario de laboratorio correspondiente, las sesiones necesarias para cubrir
las 18 horas de laboratorio.

Resultados del aprendizaje (segiin Documento de Verificacion de la Titulacién)

¢ Comprension y dominio de la realimentacion de sistemas, y de los efectos de dicha
realimentacion.

¢ Iniciarse en la realimentacién lineal de los sistemas. Saber manejar la realimentacion
de estados.

e Aplicacién de la controlabilidad y observabilidad de estado en el disefio de sistemas.

e Saber y dominar los conceptos de error en los sistemas realimentados, lugar de las
raices y saber aplicar la respuesta en frecuencia para el modelado de sistemas
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reales.
o Dominio de la estabilidad: condiciones y criterios

e Saber manejar en sistemas reales el disefio y control de PID y Redes de adelanto y
retardo de fase.

Breve descripcion de contenidos

Estudio y efecto de los sistemas realimentados. Sensibilidad. Respuesta transitoria y
estacionaria. Criterios de estabilidad. Modelado y control realimentado en el espacio de
estados. Teoremas de la controlabilidad y observabilidad. Respuesta en frecuencia de
un sistema realimentado. Reguladores PID y redes de adelanto/retraso.

Conocimientos previos necesarios

Sistemas Lineales

Programa de la asignatura

e Tema 1. Introduccién.
Conceptos generales. Respuesta temporal y en frecuencia de sistemas lineales. Ob-
jetivos del control. Revision histdrica.

e Tema 2. Control y realimentacion
Control en lazo abierto. Control en lazo cerrado. Senales del sistema de control. Fun-
ciones de transferencia entre las sefiales del sistema.

e Tema 3. Estabilidad
Concepto de estabilidad. Lugar de las raices. Diagrama de Nyquist. Margen de ga-
nancia, margen de fase, margen de estabilidad. Discretizacion de Sistemas Conti-
nuos.

e Tema 4. Caracterizacion de los errores en el estado estacionario.
Caracterizacion del error en sistemas continuos. Caracterizacion del error en siste-
mas discretos.

e Tema 5. Control con modelos de entrada-salida
Disefio de PIDs: control con accion Proporcional (P), Integral (1) y Derivativa (D).
Redes Adelanto y Retraso. Discretizacion de controladores PID y Redes. Control Op-
timo.

e Tema 6. Control en variables de estado
Control con realimentacion de estado. Control con observador de estado. Controles
con accion integral. Disefio 6ptimo: Regulador cuadratico lineal.
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Bibliografia
Basica
e R.C. Dorf. R.H. Bishop. “Sistemas de Control Moderno”. Pearson- Prentice Hall.10?
Edicion. 2005.

e K. Ogata. “Ingenieria de Control Moderna”. Prentice Hall. 7° Edicion. 2007
e B.C. Kuo. “Automatic Control Systems”. Prentince Hall. 3% Edicion. 1975.

Complementaria

e G. F. Franklin. “Digital Control of Dynamic Systems”.Adisson-Wesley. Third Edition.
1998

o K.J. Astrom & R.M. Murray. “Feedback Systems. An Introduction for Scientists and
Engineers”. Princeton University Press, 2008.

e B. Wittenmark, K. J. Astrém, K. E. Arzén. “Computer Control: An Overview”. IFAC
professional brief.

Recursos en internet

En Campus Virtual de la UCM: https://www.ucm.es/campusvirtual

Metodologia

En las lecciones de teoria y problemas se utilizaran la pizarra y proyecciones con orde-
nador. En cada tema se proporcionaran problemas/ejercicios similares/complementa-
rios a los resueltos en clase durante las sesiones de teoria y problemas.

En el laboratorio, el alumno realizara practicas relacionadas con los contenidos de la
asignatura. Después de cada sesidn, el alumno debera presentar al profesor un informe
de la practica realizada.

El alumno utilizara el lenguaje MATLAB-Simulink para la resolucién de ejercicios, pro-
blemas y practicas. Ademas, se hara uso, de forma remota y presencial, del sistema de
control en tiempo real para realizar las practicas de control sobre dispositivos reales
(circuitos, motores de continua, un cuatrirrotor)

Evaluacion

Realizacion de examenes (Nex) Peso: | 60 %

Como parte de la evaluacion continua se realizar4 un examen teodrico-practico (Nexp)
parcial liberatorio en horario de clase a lo largo del curso. Para tener derecho a eliminar
la materia evaluada en el parcial la calificacion debe ser mayor que 3,5
(Nexp = 3,5).

También se realizar4 un examen final (en convocatoria ordinaria o extraordinaria)
(Nex) en el que se evaluaran los conocimientos teoricos y practicos adquiridos a lo largo
del curso. Este examen se compone de dos partes (Nexta Y Nexi) que hacen media. Es
necesario obtener mas de 3,5 en cada parte para aprobar la asignatura (Nexa = 3,5y
Nexib = 3,5).

N _ Nexfa + Nexfb
exf — 2

Si el alumno ha superado el 3,5 en el examen parcial (Nexp = 3,5), podra realizar
Unicamente la parte b del examen final (Nexi) Y la nota correspondiente a la realizacién
de examenes sera:

_ Nexp + Nexfb
=5
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Esta opcion sélo es aplicable en la convocatoria ordinaria y es necesario haber obte-
nido méas de 3,5 en la parte b, Nexw = 3,5.

En los casos en que el estudiante no supere el 3,5 en el examen parcial, Nexp < 3,5,
o habiéndolo superado decide presentarse a las dos partes del examen final, o si el
alumno se examina en la convocatoria extraordinaria, la nota correspondiente a la rea-
lizacion de examenes sera Nex = Nex

Otras actividades (Nec) Peso: | 10%

Como parte de la evaluacion continua, los estudiantes podran hacer entregas de ejerci-
cios tales como problemas resueltos o trabajos especificos de caracter individual o en
grupo. Se valorara también la asistencia y participacion en clases y seminarios.

Otras actividades (Niab) Peso: | 30%

Realizacion de practicas en el laboratorio: se valorara la asistencia, actitud y habilidades
demostradas en las sesiones de laboratorio, asi como la calidad de los informes pre-
sentados de cada practica de laboratorio.

Calificacion final

La calificacion final sera:
Nfinal = 0l6 : Nex + 0;1 ° NEC + 0,3 . Nlab
donde Ne es la calificacién correspondiente a los examenes, Nec es la calificacion

correspondiente a la evaluacion continua y Niap €s la calificacion de las practicas de
laboratorio.

Para aprobar la asignatura, sera necesario obtener un minimo de 3,5 en cada una de
las dos partes de la asignatura, un minimo de 4 sobre 10 en la calificacién correspon-
diente al examen, y un minimo de 5 en la nota final Nrina.

Sino se supera el 3,5 en cada una de las dos partes de la asignatura, 0 no se supera
el 4 en la calificacién correspondiente al examen, la nota media satura en 4.

Este criterio de puntuacién es valido para las dos convocatorias del curso académico.
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