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Criterios De Evaluacion

TEORIA

Se realizaran dos examenes parciales. Cada parcial equivale al 50% de
la calificacién global. Se realizaran examenes finales en las 3
convocatorias oficiales. El examen final de la primera convocatoria
coincidird con el segundo parcial y el estudiante podra optar por
cualquiera de los dos. Si opta por el segundo parcial y no supera la
asignatura figurara como no presentado en el acta de la primera
convocatoria.

Durante el examen solo podran consultarse las tablas y graficas de la
asignatura indicadas por el profesor.

Los Parciales aprobados (nota mayor o igual que cinco) durante el
curso (segunda quincena de enero y segunda quincena de mayo) se
liberan hasta la segunda convocatoria inclusive. Los examenes finales
no podran ser utilizados para liberar materia.

El promediado entre las dos partes de la asignatura (tanto si es entre
parciales como si se ha liberado algin parcial) requerira una
calificacién minima de 4.

PRACTICAS

Se realizan diez practicas a lo largo del curso.
3 précticas de simulacion de sistemas
2 préacticas de control de sistemas mediante reguladores
analdgicos
5 précticas de control por computador.

Las précticas constan de:
Estudio Teorico. (se recomienda su realizacién previa a la
sesion de laboratorio)
Realizacién Préctica.

Las practicas son una parte fundamental de la asignatura por lo que se
recomienda se realicen en paralelo con la asistencia a clase.

Previa asistencia y realizacion, la evaluacion de las précticas se hara
mediante preguntas integradas en los exdmenes de la asignatura, las
cuales supondran el 25% de la calificacion.

Las practicas son de asistencia obligatoria. No obstante, aquellos
alumnos que hayan realizado las practicas el curso 2007-2008 quedan
exentos de esta obligatoriedad, pudiendo asistir voluntariamente.
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Programa

PRIMER PARCIAL

Parte I: Analisis y disefio de sistemas en el dominio temporal

1.- Introduccion a los sistemas de Regulacion

2.- Regulacion Automatica. Conceptos Basicos.
3.- Modelado de Sistemas Fisicos

4.- Estudio de los sistemas en el dominio temporal.
5.- Estabilidad.

6.- Respuesta en Régimen Permanente. Precision.
7.- Control de Sistemas Continuos

8.- Estructuras de Control Avanzado

SEGUNDO PARCIAL
Parte I1: Control por Computador.

9.- El computador en el control de procesos.
10.- Muestreo y reconstruccion de sefiales.

11.- Descripcion externa de sistemas discretos y discretizados.

12.- Andlisis de sistemas discretos
13.- Sintesis de reguladores discretos.
14.- Aspectos practicos de la implementacion programada.

Parte I11: Analisis y disefio de sistemas en el dominio de la
frecuencia

15- Diagramas de Bode y diagramas Polares.

16- Estabilidad en el dominio de la frecuencia. Criterio de Nyquist

17.- Disefio de reguladores en el dominio de la Frecuencia.

Bibliografia
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Practicas de Regulacion Automatica
Lugar: Laboratorios L 0.05y L 0.06 del Edificio Ada Byron
Practicas de Simulacion:

Practica uno:

Introduccion a la simulacion de sistemas con Matlab
Practica dos:

Simulacién de sistemas con Simulink. Sistemas de primer,
segundo y tercer orden.

Practica tres:

Disefio de Reguladores en el dominio del tiempo

Practicas de Control Analogico:

Practica cuatro:

Control de posicion y velocidad de un motor de corriente
continua.

Practica cinco:

Control de una Maqueta de una Minicentral Hidroeléctrica.

Practicas de Control por Computador:

Practica seis

Control por computador de sistemas continuos utilizando
Labview.
Practica siete:
Control de
Programables.
Practica ocho:
Implementacion programada de reguladores. Introduccion al
entorno de desarrollo CVI

Practica nueve:

Control de posicién / velocidad. Implementacion programada
en el entorno de desarrollo CVI

Practica diez:

Control de un sistema hidraulico.

sistemas continuos mediante Autdmatas
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