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Descripcién

general

Competencias

Cddigo

C7 CET7. Aplicar los conocimientos adquiridos y resolver problemas en entornos nuevos o poco conocidos dentro de
contextos mas amplios y multidisciplinares.

C19 CTI8. Capacidad para disefiar y proyectar sistemas de produccién automatizados y control avanzado de procesos.

D1  ABET-a. La capacidad de aplicar el conocimiento de las matematicas, la ciencia y la ingenieria.

D9 ABET-i. Un reconocimiento de la necesidad y la capacidad de participar en el aprendizaje de por vida.

Resultados de aprendizaje

Resultados previstos en la materia Resultados de
Formacién y
Aprendizaje

- Conocimientos generales sobre el control en variables de estado. C7

- Conocimientos aplicados de técnicas de control moderno como control éptimo y estimacién del vector deC19

estado. D1

- Comprensién de los aspectos basicos sobre supervisién de procesos industriales. D9

- Conocimiento de los sistemas informaticos utilizados en la industria para la supervisién, monitorizacion,
e interfaz hombre-maquina.

- Conocimiento de las tecnologias informaticas empleadas para la integracién de la informacién industrial.
- Comprender los aspectos basicos de las comunicaciones en plantas industriales.

- Ser capaz de disefar sistemas de control y automatizacién industrial.

Contenidos

Tema

Tema 1. Introduccidén y repaso de conceptos Sistemas dindmicos. Sistemas en tiempo continuo y en tiempo discreto.
bésicos. (2h) Funcién de transferencia vs representacion interna.

Tema 2. Realimentacién lineal del vector de Observabilidad y controlabilidad. Asignacién de polos. Férmula de

estado. (4h) Ackerman. Especificaciones temporales.

Tema 3. El controlador lineal cuadratico.(2h) Regulador éptimo cuadratico. Horizonte infinito. Estabilidad. Regulacién de

las salidas. Eleccién de las matrices de ponderacién. Seguimiento de
referencias.

Tema 4. Estimacion de estado (2h) Observador de estado. Estimacion del vector de estado: filtro de Kalman.
Filtro de Kalman extendido. Control LQG.

Paxina 1 de 3


http://faitic.uvigo.es

Tema 5. Comunicaciones Industriales

inaldmbricos industriales.

Redes industriales. Protocolos de comunicaciones industriales. Sistemas

Tema 6. Sistemas de supervisién industrial e
Interfaces hombre maquina (IHM)

maquina conforme a normativa.

Funcionalidades de supervisién e IHM. Tecnologias de sistemas de
supervisién industrial e IHM. Disefio funcional de la interaccién hombre

Tema 7. Integracion de Sistemas industriales.

Integracidn: Integracion vertical, horizontal, de tecnologias, de datos.

Arquitecturas y funcionalidades industriales integradas. Tecnologias de

integracién de datos.

Practica 1. Ejercicio introductorio de control

multivariable.

Modelado de un péndulo invertido. Simulacién con Matlab y Simulink.

Controlabilidad y Observabilidad. Evaluacién de resultados.

Practica 2. Regulador por realimentacién del

vector de estado

Determinacién de las especificaciones temporales. Control mediante

asignacion de polos (Ackerman). Efecto de las no-linealidades.

Practica 3. Control éptimo cuadratico

Control por realimentacién éptima del vector de estado. Aplicacién a la

estabilizacion y control de posicién de un péndulo invertido.

Practica 4. Estimacién de estado y control LQG.

Filtro de Kalman para la estimaciénd e variables.

Practica 5. Interfaz Hombre Maquina

Realizacién de IHM sobre panel industrial.

Practica 6.

Informatica industrial para la integracion: Bases de Datos

Practica 7.

Disefo y realizacién una Integracién vertical de un proceso industrial.

Planificacion

Horas en clase Horas fuera de clase  Horas totales
Practicas de laboratorio 18 18 36
Sesion magistral 20 40 60
Informes/memorias de practicas 0 13.5 13.5
Otras 0 3 3

*Los datos que aparecen en la tabla de planificacién son de caracter orientativo, considerando la heterogeneidad de

alumnado

Metodologias

Descripcion

Practicas de laboratorio

Practicas en laboratorios tecnoldgicos y/o aula informatica para poner en practica los conocimientos
aprendidos en clase. Practicas extensas conformando mini proyectos de control. En lo posible se
utilizan plantas reales a escala, junto con herramientas de simulacién y control en tiempo real. En
general las practicas de laboratorio tendran una duracién de dos horas y se realizaran en los

laboratorios tecnoldgicos del Dpto. o en aulas informaticas.

Sesion magistral

Clases de teoria utilizando pizarra y transparencias, reforzadas con ejercicios resueltos, bien en
clase o bien en el laboratorio con ayuda de medios informaticos. Ademas, como apoyo a las clases
tedricas, en alguna ocasion se podran pasan videos y se realizaran presentaciones y simulaciones

utilizando el cafidén proyector.

Atencidn personalizada

Metodologias

Descripcion

Sesién magistral

Ademas de la posibilidad de responder a cuestiones concretas surgidas en las clases
presenciales, el profesorado estd disponible en horas de tutorias para orientar a los alumnos
en la resolucién de ejercicios y trabajos, asf como resolver las dudas que puedan surgir.

Practicas de laboratorio

Ademas de la posibilidad de responder a cuestiones concretas surgidas en las clases
presenciales, el profesorado estd disponible en horas de tutorias para orientar a los alumnos
en la resolucién de ejercicios y trabajos, asi como resolver las dudas que puedan surgir.

Pruebas

Descripcion

Informes/memorias de
practicas

Ademas de la posibilidad de responder a cuestiones concretas surgidas en las clases
presenciales, el profesorado estd disponible en horas de tutorias para orientar a los alumnos
en la resolucién de ejercicios y trabajos, asi como resolver las dudas que puedan surgir.

Evaluacion

Descripcién

Calificacién Resultados de
Formacién y
Aprendizaje

Practicas de laboratorio

Asistencia y participacién activa en las practicas de
laboratorio

Sesion magistral

Asistencia y participacion activa en las clases de teoria

Informes/memorias de
practicas

Entrega de memorias de practicas seleccionadas. Se
valoraran junto con la asistencia y participacion en las
practicas

min 10 max 40 C7 D1
C19 D9

max 10 C7 D1
C19 D9

0 C7 D1

C19 D9
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Otras Examen presencial. Podra consistir en preguntas tipo test, min 60 max 90 C7 D1
preguntas de respuesta breve, preguntas de desarrollo, asi C19 D9
como resolucion de ejercicios y problemas.

Otros comentarios sobre la Evaluacion

Se realizardn los exdmenes oficiales en las fechas establecidas por el centro. Cada examen constara de dos partes
independientes: la primera correspondiente a la parte de Control y la segunda correspondiente a la parte de Automatizacién
Industrial, ambas con el mismo peso en la nota final. Con una calificacién igual o superior a 4 (sobre 10) se consideran
compensables. En caso de aprobar sélo una de las partes, su nota se guarda hasta la convocatoria extraordinara del mismo
curso.

Los criterios de valoracién seran especificos de cada prueba.

La calificacion global serd una suma ponderada de las notas de examen junto con las practicas de laboratorio [Jque se
consideran obligatorias[] y trabajos opcionales para subir nota. Los alumnos que no hayan superado las practicas en
evaluacién continua, podran realizar un examen de practicas.

Compromiso ético: Se espera que el alumno presente un comportamiento ético adecuado. En el caso de detectar un
comportamiento no ético (copia,plagio, utilizacién de aparatos electrénicos no autorizado, y otros) se considera que el
alumno no redne los requisitos necesarios para superar la materia. En este caso la calificacién global en el actual curso
académico sera de suspenso (0.0).

Fuentes de informacién

Katsuhiko Ogata, Ingenieria de control moderna, 2008,

Anibal Ollero, Control por computador, 1991,

L. Moreno, S. Garrido, C. Balaguer., Ingenieria de control. Modelado y control de sistemas dinamicos, 2005,

Ademads de la bibliografia recomendada, los apuntes y presentaciones de la asignatura estaran a disposicién de los alumnos
a través de la plataforma de teledocencia.

Recomendaciones

Otros comentarios
Para seguir con éxito la asignatura se requiere repasar y tener frescos los conceptos y competencias relacionados con los
fundamentos de control y automatizacién/automatica.
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