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Esta asignatura pretende ofrecer a los estudiantes los conocimientos necesarios sobre el planteamiento y
resolucién de sistemas de control multivariable (MIMO), con aplicacién especifica en sistemas robéticos.
También se introduciran los principales sensores y actuadores utilizados en aplicaciones de control y
navegacion autdbnoma de robots. A lo largo del curso se plantearan diferentes problemas practicos que los
alumnos tendran que resolver de manera individual, incrementando progresivamente su complejidad. Los
disefios obtenidos de forma tedrica deben verificarse posteriormente mediante simulacion asistida por
ordenador. En concreto, los siguientes contenidos seran la base principal del curso:

+ Disefo de controladores en realimentacion de estado.

« Disefio de observadores.

*  Modelado y simulacion de sistemas roboticos.

+ Disefo de algoritmos de control y navegacion auténoma de robots.

El estudio y analisis de los conceptos tedricos estudiados asi como su verificacion e implementacion
practica posterior hacen que la asignatura sea de gran interés, ofreciendo a los estudiantes la capacidad

46796 Control de sistemas robéticos



Guia Docente
46796 Control de sistemas roboticos

de resolver problemas complejos de control que se pueden presentar en las empresas y en cualquier
ambito de la industria, especialmente en aplicaciones robdticas.

CONOCIMIENTOS PREVIOS

RELACION CON OTRAS ASIGNATURAS DE LA MISMA TITULACION
No se han especificado restricciones de matricula con otras asignaturas del plan de estudios.
OTROS TIPOS DE REQUISITOS

Para el normal desarrollo docente de la asignatura es aconsejable que el alumno tenga conocimientos
previos en matematicas y sistemas de control clasico.

COMPETENCIAS / RESULTADOS DE APRENDIZAJE

Adquirir aptitudes profesionales y habilidades de cooperacién adecuadas para el ejercicio de la profesion
en el ambito de la Ingenieria Electrénica y campos multidisciplinares afines.

Conocer las técnicas avanzadas de conversién energética, compatibilidad electromagnética y control de
sistemas en el ambito de la electronica industrial.

Demostrar una comprension sistematica de conocimientos y un dominio de habilidades técnicas,
personales, sociales y metodoldgicas en el ambito de la Ingenieria Electronica y campos multidisciplinares
afines.

Disefiar sistemas y procesos que cumplan unas especificaciones desde diferentes puntos de vista:
electrénico, normativo, econémico, social, ético y medioambiental.

Identificar, formular y resolver problemas en el ambito de la Ingenieria Electrénica y campos
multidisciplinares afines.

Interpretar la documentacion técnica y normativa reguladora de equipos y sistemas en el ambito de la
Ingenieria Electrénica y campos multidisciplinares afines.

Manejar software y hardware especializado, asi como entornos de disefio, simulacién y programacién en el
ambito de la Ingenieria Electronica y campos multidisciplinares afines

Modelar y simular matematicamente en el ambito de la Ingenieria Electrénica y campos multidisciplinares
afines.

Proyectar, calcular y disefar productos, procesos e instalaciones en el ambito de la Ingenieria Electrénica 'y
campos multidisciplinares afines.

Realizar un analisis critico, evaluacién y sintesis de ideas nuevas para resolver problemas en entornos

complejos o poco conocidos dentro de contextos mas amplios en el ambito de la Ingenieria Electrénica 'y
campos multidisciplinares afines.
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DESCRIPCION DE CONTENIDOS

1. Control multivariable

. Descripcion de sistemas lineales mediante ecuaciones de estado
.1 Definicién de ecuacion de estado

.1.1 Ecuacion de estado continua

.1.2 Ecuacion de estado discreta

.2 Solucion de la ecuacion de estado

1.3 Estabilidad en sistemas MIMO

1.4 Matrices de transferencia

1.5 Discretizacién de sistemas continuos en el espacio de estados
1.6 Problemas

2. Diseno de controladores en realimentacion de estado
2.7 Introduccién

2.1.1 Realimentacién de estado

2.1.2 Realimentacion homogénea

2.2 Asignacion de polos en realimentacion de estado
2.2.1 Método de identificacién de coeficientes

2.2.2 Método general de asignacion de polos

2.3 Control proporcional

2.3.1 Implementacién analégica

2.3.2 Implementacion digital

2.4 Control integral

2.4.1 Implementacion analdgica

2.4.2 Implementacion digital

3. Disefio de sistemas observadores

3.1 Introduccidn

3.2 Observadores completos

3.2.1 Implementacion analdgica

3.2.2 Implementacion digital

3.2.3 Analisis del lazo interno con observador completo
3.2.4 Principio de separacién con observador completo
4. Practicas de laboratorio

Sesién 1: Introduccion

Sesion 2: Realimentacién homogénea

Sesion 3: Control proporcional

Sesién 4: Control integral

Sesion 5: Control homogéneo con observador

Sesion 6: Control proporcional con observador

Sesion 7: Control integral con observador

Sesion 8: Aplicacion a un péndulo invertido real

]
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1. Modelado de sistemas robéticos
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2. Sistemas roboticos

1. Modelado de sistemas robéticos1.1 Introduccién

1.2 Modelado cinematico de robots

1.3 Modelado dindmico de robots

1.4 Simulacidn de sistemas robaéticos

1.5 Problemas

2. Control de sistemas roboticos

2.1 Introduccién

2.2 Control cinematico

2.3 Control dindmico

2.4 Control por seguimiento de camino

2.5 Control por seguimiento de trayectoria

2.6 Problemas

3. Sensores y actuadores en aplicaciones

3.1 Introduccién

3.2 Sensores

3.2.1 Sensores propioceptivos

3.2.3 Sensores exteroceptivos

3.3 Actuadores

3.3.1 Actuadores liniales

3.3.2 Actuadores rotativos

3.4 Problemas

4. Practicas de laboratorio

Sesidn 1: Introduccién a la simulacién dinamica de robots
Sesidén 2: Modelado de robots mdviles

Sesion 3: Control de robots mdviles por seguimiento de camino
Sesion 4: Control de robots moviles por seguimiento de trayectoria
Sesidn 5: Sensores en aplicaciones robdticas

Sesion 6: Actuadores en aplicaciones robéticas

Sesion 7: Navegacién autonoma de robots

VOLUMEN DE TRABAJO (HORAS)

ACTIVIDADES PRESENCIALES
Actividad Horas
Teoria 25,00
Laboratorio 20,00
Total horas 45,00
ACTIVIDADES NO PRESENCIALES
Actividad Horas
Asistencia a otras actividades 0,00
Elaboracion de trabajos individuales o en grupo 12,50
Estudio y trabajo autbnomo 25,00
Preparacion de clases 10,00
Preparacion de actividades de evaluacion 10,00
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Resolucion de casos practicos 10,00
Total horas 67,50

METODOLOGIA DOCENTE

CLASES DE TEORIA: Las clases de teoria se impartirdn de forma magistral. El profesor realizard las
preguntas pertinentes previas a la clase para determinar el nivel de conocimientos que han adquirido los
alumnos en el trabajo previo de preparacion de cada uno de los temas. Las clases de teoria y también de
problemas se realizaran en un Aula con equipos informaticos. El alumno tendra acceso al material docente
relacionado con los contenidos de la asignatura (transparencias, articulos, direcciones web, referencias
para ampliacion, etc.), a través del Aula Virtual, una aplicacion desarrollada por la Universitat de Valéncia
que facilita el acceso de forma facil y guiada a diferentes tipos de recursos docentes y/o administrativos.

CLASES DE LABORATORIO: Las clases de laboratorio se impartiran en los laboratorios del Centro. El
profesor evaluara a los alumnos sobre el conocimiento y la comprensién de la practica. Esta evaluacion se
realizara mediante un ordenador.

EVALUACION

Tanto en primera como en segunda convocatoria la nota de la asignatura surgirda como resultado, con el
mismo peso, de:

1. (SE1) La realizacién de una prueba escrita en las fechas indicadas en el calendario oficial. El examen
constara de diversas cuestiones relacionadas con los contenidos del temario, y con dificultad similar a las
cuestiones y problemas realizados en clase.

2. (SE2) La evaluacion de las sesiones practicas se realizara mediante la resolucién de un caso préctico en
el laboratorio.

La copia o plagio manifiesto de cualquier actividad que forma parte de la evaluacién supondra la
imposibilidad de superar la asignatura, sometiéndose seguidamente a los procedimientos disciplinarios
oportunos indicados en el PROTOCOLO DE ACTUACION ANTE PRACTICAS FRAUDULENTAS EN LA
UNIVERSITAT DE VALENCIA (ACGUV 123/2020).

En cualquier caso, el sistema de evaluacion se regira por lo establecido en el Reglamento de Evaluacion y
Calificacion de la Universidad de Valencia para Grados y Masters. (https://webges.uv.

es/uvTaeWeb/MuestralnformacionEdictoPublicoFrontAction.do?
accion=inicio&idEdictoSeleccionado=5639).
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