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Inés Tejado Balsera D1.12X |itejbal@unex.es eii.unex.es
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Ingenieria de Sistemas y Automatica
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Ingenieria Eléctrica, Electronica y Automatica

Profesor/a
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(si hay mas de uno)

José Ignacio Suarez Marcelo
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Contenidos

Breve descripcion del contenido

Introduccion a la Teoria de Sistemas, Sistemas y Modelos, Estructuras de
Realimentacién, Sistemas Dinamicos, Automatismos y Métodos de Control.

Temario de la asignatura

BLOQUE I: FUNDAMENTOS DE AUTOMATICA

Tema 1: Fundamentos de automatica
Teoria (2h):
e Introduccidn a los sistemas automaticos
e Objetivos de un sistema de control
e Control en lazo abierto y control en lazo cerrado
e Ejemplos de sistemas automatizados

BLOQUE II: AUTOMATIZACION INDUSTRIAL

Tema 2: Introduccion a la automatizacion industrial
Teoria (3h):
¢ Introduccion a la automatizacion
e Sistemas de automatizacion industrial
e Ldgica programable y logica cableada
e Autdmatas programables: estructura basica
e Elementos de automatizacion industrial: sensores, actuadores, etc.
Practicas de laboratorio (2h):
e P1 - Introduccion a la programacion de automatismos logicos con PLC LOGO

Tema 3: Analisis y sintesis de automatismos logicos
Teoria y problemas (4h):
e Introduccion a los automatismos ldgicos
¢ Sintesis de automatismos
e Analisis de automatismos combinacionales
e Analisis de automatismos secuenciales
Practicas de laboratorio (2h):
e P2 - Automatismos con temporizadores y contadores en el PLC LOGO

Tema 4: Sintesis de automatismos secuenciales
Teoria y problemas (7h):
e Introduccién al GRAFCET
e GRAFCET: Elementos basicos
e GRAFCET: Estructuras ldgicas
e  GRAFCET: Reglas de evolucion y marcado
e GRAFCET: Implementacion de automatismos secuenciales
Practicas de laboratorio (2h):
e P3 - Programacion de automatismos légicos secuenciales con PLC LOGO

BLOQUE III: CONTROL AUTOMATICO

Tema 5: Modelado de sistemas dinamicos
Teoria y problemas (4h):
¢ Introduccion
e Modelos de sistemas
e Diagramas de bloques
e Funcion de transferencia (FdT)
Practicas de laboratorio (2h):
e P4 - Introduccion a Simulink: Simulacion de un servomotor de CC (I)
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Tema 6: Analisis de la respuesta temporal
Teoria y problemas (10h):

¢ Introduccién
Respuesta transitoria: sistemas de orden 1
Respuesta transitoria: sistemas de orden 2
Respuesta transitoria: sistemas de orden >2
Andlisis del error en estado estacionario

e Estabilidad
Practicas de laboratorio (4h):

e P5 - Introduccién a Simulink: Simulacién de un servomotor de CC (II)

e P6 - Andlisis de la respuesta en estado estacionario

Tema 7: Acciones basicas de control
Teoria y problemas (6h):
¢ Introduccién
e Controladores todo/nada
e Controladores de tipo PID
Practicas de laboratorio (3h):
e P7 - Disefio de controladores PID: Posicionamiento de una antena parabdlica

Tema 8: Analisis en el dominio de la frecuencia
Teoria y problemas (6h):
e Introduccién
Diagramas de Bode
Factores basicos de la FdT
Ancho de banda y frecuencia de corte
Estabilidad

Actividades formativas

Horas de trabajo del 22;:5 Actividades practicas Actividad de No
alumno/a por tema grupo P seguimiento | presencial
Tema Total GG CH L (o) S TP EP
Tema 1 5 2 3
Tema 2 10 3 2 5
Tema 3 16 4 2 10
Tema 4 25,5 7 2 1,5 15
Tema 5 15 4 2 9
Tema 6 29 10 4 15
Tema 7 21,5 6 3 1,5 11
Tema 8 14 6 8
Evaluacion 14 3 11
Prueba Final (AE1) 14 3 11
TOTAL 150 45 15 3 87

GG: Grupo Grande (85 estudiantes).

CH: Actividades de practicas clinicas hospitalarias (7 estudiantes)

L: Actividades de laboratorio o practicas de campo (15 estudiantes)

O: Actividades en sala de ordenadores o laboratorio de idiomas (20 estudiantes)
S: Actividades de seminario o de problemas en clase (40 estudiantes).

TP: Tutorias Programadas (seguimiento docente, tipo tutorias ECTS).

EP: Estudio personal, trabajos individuales o en grupo, y lectura de bibliografia.
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Metodologias docentes

De entre las metodologias docentes incluidas en el plan de estudios del titulo, en la
presente asignatura se utilizan las siguientes:

Se indican con una

“X" las utilizadas

1. Explicacién y discusion de los contenidos tedricos. X

2. Resolucion, analisis y discusion de ejemplos de apoyo o de X
problemas previamente propuestos.

3. Exposicion de trabajos previamente encargados a los
estudiantes.

4. Desarrollo en laboratorio, aula de informatica, campo, etc., de
casos practicos.

5. Resolucion de dudas puntuales en grupos reducidos, para
detectar posibles problemas del proceso ensefanza-
aprendizaje y guia en los trabajos, practicas y estudio del
estudiante.

6. Busqueda de informacion previa al desarrollo del tema o

complementaria una vez que se han realizado actividades X
sobre el mismo.

. Elaboracion de trabajos, individualmente o en grupos.

8. Estudio de cada tema, que puede consistir en: estudios de
contenidos, preparacion de problemas o casos, preparacion del X
examen, etc.

9. Visitas técnicas a instalaciones

Metodologias docentes

N

Resultados de aprendizaje

Los alumnos obtendran conocimientos sobre los conceptos basicos de los automatismos y los
métodos basicos de control, asi como para la resolucion de problemas reales y proyectos de
automatizacion basica.

Sistemas de evaluacion

Criterios de evaluacion:

e CE1l: Comprender, reconocer y manejar los principales conceptos de la asignatura:
realimentacion, sistemas, acciones de control, automatismos, etc., exponiendo con
claridad vy rigor los conocimientos adquiridos (relacionado con: CG[1,5-7,11], CT1 y
CECRI6).

e CE2: Ser capaz de plantear y resolver problemas sobre sistemas de control y
automatizacion (relacionado con: CG4, CT[2,4-6,9] y CECRI6).

e CE3: Usar adecuadamente algunas aplicaciones de la informatica y las TIC's en la
automatica (relacionado con: CT[4-6] y CECRI6).

e CE4: Analizar criticamente y con rigor los resultados de las actividades practicas
(relacionado con: CG[4-7], CT[2,3,5-9).

e CE5: Demostrar capacidad para comunicar y transmitir conocimientos sobre equipos y
sistemas de automatizacion y control en un lenguaje técnico apropiado (relacionado
con: CG[3-5], CT[3,5,8,9] y CECRI6).

IMPORTANTE

Para poder seguir con mayor aprovechamiento los contenidos de la asignatura se recomienda a los estudiantes haber
cursado (v, si es posible, haber superado) las siguientes asignaturas: Aplicaciones Informaticas de la Ingenieria,
Matematicas I+II y Ampliacion de Matematicas. Los contenidos de dichas asignaturas con mayor interés son:
Matlab, algebra de Boole, variable compleja, calculo diferencial, ecuaciones diferenciales y transformada de Laplace.
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Actividades de evaluacion:
De entre las actividades de evaluacion incluidas en el plan de estudios del titulo, en la presente
asignatura se utilizan las siguientes:

Rango Convocatoria | Convocatoria Evaluacion
establecido ordinaria extraordinaria global

1. Examen final tedrico/practico
y/o examenes parciales 0%-80% 70% 70% 70%
acumulativos y/o eliminatorios.

2. Aprovechamiento de actividades
practicas realizadas en: aula,
laboratorio, sala de ordenadores,
campo, visitas, etc.

0%—-50% 30% 30% 30%

3. Resolucién 'y entrega de
actividades (casos, problemas,
informes, trabajos, proyectos, 0%-50%
etc.), individualmente y/o en
grupo (GG, SL, ECTS).

4. Participacién activa en clase. 0%-10%

5. Asistencia a las actividades 0%—-10%
presenciales.

Descripcion de las actividades de evaluacion:
EVALUACION CONTINUA

Actividad de evaluacién 1 - EXAMENES (AE1 — 70%):

e  Se realizara un examen que constara de dos partes:
— la parte 1 correspondiente a los bloques 1y II,
— vy la parte 2 que corresponde al blogue III.

e La parte 1 supondra el 40 % de la nota del examen y la parte 2 el 60%.

Para superar la AE1 se necesitara obtener una calificacion minima de 5 puntos en cada
parte (antes de aplicar el porcentaje).

e Los estudiantes, en la convocatoria extraordinaria, solo se presentaran a aquellas partes que no
tengan superadas.

e (Cada una de las partes son recuperables en la convocatoria extraordinaria.
No se permite la realizacion del examen de una parte ya superada.

Actividad de evaluacién 2 - PRACTICAS DE LABORATORIO (AE2 — 30%):

e Laevaluacion de las practicas se realizara a partir de los cuestionarios del campus virtual, cuyas
preguntas estaran relacionadas con las practicas de laboratorio.

e  Se realizaran 4 cuestionarios (2 de cada parte de la asignatura). Las fechas y horas de realizacion
se indicaran en la agenda del estudiante y sera la misma para todos los grados.

e La calificacion de AE2 se obtiene como nota media de todos los cuestionarios ponderada por el
porcentaje de asistencia de cada estudiante.

e  Esta actividad de evaluacion es no recuperable.

Observaciones:
e Todas las pruebas se puntuaran sobre 10 y posteriormente se le aplicara la ponderacion indicada.

EVALUACION GLOBAL

La evaluacién global tendra lugar el mismo dia asignado al examen final de cada convocatoria por la
Subdireccion de Ordenacion Académica de la E.ILIL.

Constara de las siguientes pruebas:

e Examen escrito en las mismas condiciones que la AE1 de la evaluacion continua.
e Examen de practicas cuya calificacion supondra el 30% dela nota final.
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Bibliografia (basica y complementaria)

Bibliografia Basica:

BLOQUES 1y 2

Miguel Lopez Ramirez, “Iniciacion a la automatizacién medianteejercicios practicos”.
Marcombo, 2017. ISBN:978-84-267-2433-5.

Juan Martinez Cabeza de Vaca Alajarin y Luis-Manuel Tomas Balibrea, “Problemas resueltos con
autématas programables mediante GRAGCET”. Universidad de Murcia, 1999. ISBN:4-8371-007-2.

J. Balcells J. L. Romeral, “Autdmatas Programables”. Marcombo, 1997.ISBN:84- 267-1089-1.

Sergio Ortiz Sousol, José manuel Espinosa Malea, “Sistemas secuenciales
programables”. Marcombo, 2014. ISBN:978-84-267-2014-4.

BLOQUES 1y 3

Norman S. Nise, “Control System Engineering”. John Wiley & Sons, 2011.ISBN: 978-0470-
54756-4.

K. Ogata, “Ingenieria de Control Moderna”. Prentice Hall, 2010. ISBN: 978-84- 8322-660-5.
(disponible como recurso electrénico en el catdlogo de labiblioteca de la UEX).

Robert N. Bateson, “Introduction to Control System Technology”. Prentice Hall, 2001. ISBN:
978-01-3030-688-3.

Bibliografia Complementaria:

BLOQUE 2

Garcia Moreno, E., “Automatizacion de Procesos Industriales”. Serv. Pub. dela UPV, 1999,

ISBN:

Mandado Pérez, Enrique; Marcos Acevedo, Jorge; Fernandez Silva, Celso; Armesto Quiroga, José
L., “Autématas Programables y Sistemas Automatizados”. Marcombo, 2009. ISBN: 978-84267-
1575-3.

E. Mandado, “Autématas Programables — Entorno y aplicaciones” Thomson. 2005.

BLOQUE 3

Benjanmin C. Kuo, “Sistemas de Control Automatico”. Prentice Hall, 1996.ISBN: 978-96-8880-
723-1.

Karl Johan °Astrém, Richard M. Murray, “Feedback Systems. An Intro-ductionfor Scientists and
Engineers”. Princeton University Press, 2011. ISBN: 978-0-691- 13576-2.

Jairath A.K., “Problems and Solutions of Control Systems: With Essential Theory”. CBS Publishing,
2015. ISBN: 978-81-2392-572-1.

Anastasia Veloni, Alex Palamides, “Control System Problems: Formulas, Solutions, and Simulation
Tools”. CRC Press, 2011. ISBN: 978-14-3986-850-8.

Richard C. Dorf and Robert H. Bishop, “Modern Control Systems”. Pren-tice Hall, 2011. ISBN:
978-0-13-602458-3.

Otros recursos y materiales docentes complementarios

Documentacién del campus virtual.
J. M. Gonzalez de Durana “Automatizacion de Procesos Industriales”. Disponible en:
http://www.vc.ehu.es/campus/centros/peritos/deptos-p/depsi/ig/APL.pdf
https://es.mathworks.com/ Pagina web de MathWorks. Empresa de desarrollo de software de
calculo matematico para ingenieros.
The MathWorks, Inc. “Simulink® User's Guide”. Disponible online en:
https://www.mathworks.com/help/pdf doc/Simulink/s| using.pdf




