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1. Datos descriptivos
1.1. Datos de la asignatura

Nombre de la asignatura 53001567 - Control 6ptimo y adaptativo

No de créditos 3 ECTS

Caracter Optativa

Curso Primer curso

Semestre Primer semestre

Periodo de imparticion Septiembre-Enero

Idioma de imparticién Castellano

Titulacion 05BH - Master universitario en automatica y robotica

Centro en el que se ) ) . )

) 05 - Escuela Tecnica Superior de Ingenieros Industriales

imparte

Curso académico 2018-19

2. Profesorado

2.1. Profesorado implicado en la docencia

Horario de tutorias

Nombre Despacho Correo electrénico .

Sergio Dominguez Cabrerizo ] ]
] sergio.dominguez@upm.es - -
(Coordinador/a)

* Las horas de tutoria son orientativas y pueden sufrir modificaciones. Se debera confirmar los horarios de tutorias
con el profesorado.
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3. Conocimientos previos recomendados

3.1. Asignaturas previas que se recomienda haber cursado

El plan de estudios Master Universitario en Automatica y Robotica no tiene definidas asignaturas previas

recomendadas para esta asignatura.

3.2. Otros conocimientos previos recomendados para cursar la asignatura
- Programacioén lineal y no lineal

- Representacion de sistemas dindmicos con variables de estado

4. Competencias y resultados de aprendizaje

4.1. Competencias

CBO06 - Poseer y comprender conocimientos que aporten una base u oportunidad de ser originales en el desarrollo
y/o aplicacion de ideas, a menudo en un contexto de investigacion

CEO02 - Capacidad para aplicar estrategias avanzadas de control
CGO01 - Tener conocimientos adecuados de los aspectos cientificos y tecnoldgicos de la automatica y la robética.

CT01 - Aplica. Habilidad para aplicar conocimientos cientificos, matematicos y tecnoldégicos en sistemas
relacionados con la practica de la ingenieria.

CTO5 - Resuelve. Habilidad para identificar, formular y resolver problemas de ingenieria
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4.2. Resultados del aprendizaje
RA28 - Aplicar técnicas basicas de control adaptativo

RA27 - Disefiar leyes de control atendiendo a criterios de optimizacion basados en comportamientos dinamicos

5. Descripcion de la asighatura y temario

5.1. Descripcién de la asignatura

En esta asignatura se estudiaran procedimientos de disefio de leyes de control de sistemas dindmicos basadas en
criterios de optimalidad. Asimismo, se estudiardn procedimientos basicos de disefio de sistemas de control
mediante procedimientos adaptativos, atendiendo a distintos enfoques del problema.

5.2. Temario de la asighatura

1. Introduccion al control 6ptimo.

2. Programacion dinamica. Principio de optimalidad

3. Disefio de leyes de control mediante métodos variacionales
4. Formulacién hamiltoniana. Principio del maximo

5. Regulador lineal 6ptimo

6. Introduccion al control adaptativo

7. Planificacion de ganancias

8. Reguladores autoajustables

9. Control con modelo de referencia

10. Autosintonia
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6.1. Cronograma de la asignhatura *

Sem

Actividad presencial en aula

Actividad presencial en laboratorio

Otra actividad presencial

Actividades de evaluacion

Presentacién de la asignatura
Duraci6n: 01:00
LM: Actividad del tipo Leccién Magistral

Introduccién al control 6ptimo
Duracién: 01:00
LM: Actividad del tipo Leccién Magistral

Programacién dindmica
Duracién: 02:00
LM: Actividad del tipo Leccién Magistral

Programacion dinamica (1)
Duracién: 02:00
LM: Actividad del tipo Leccion Magistral

Métodos varicionales
Duracién: 02:00
LM: Actividad del tipo Leccién Magistral

Trabajo 1
TI: Técnica del tipo Trabajo Individual
Evaluacion continua
Duracién: 00:00

Métodos variacionales (ll)
Duracién: 02:00
LM: Actividad del tipo Leccion Magistral

Formulacién hamiltoniana.
Duracién: 02:00
LM: Actividad del tipo Leccién Magistral

ITrabajo 2
TI: Técnica del tipo Trabajo Individual
Evaluacion continua
Duracién: 00:00

Regulador lineal 6ptimo
Duracién: 02:00
LM: Actividad del tipo Leccion Magistral

Principio del maximo
Duraci6n: 02:00
LM: Actividad del tipo Leccién Magistral

ITrabajo 3
TI: Técnica del tipo Trabajo Individual
Evaluacion continua
Duracién: 00:00

Introduccién al control adaptativo
Duracién: 01:00
LM: Actividad del tipo Leccion Magistral

Planificacion de ganancias
Duraci6n: 01:00
LM: Actividad del tipo Leccién Magistral

Reguladores autoajustables
Duraci6n: 01:00
LM: Actividad del tipo Leccién Magistral

IControl con modelo de referencia
Duracién: 01:00
LM: Actividad del tipo Leccién Magistral

[Trabajo 4
TI: Técnica del tipo Trabajo Individual
Evaluacion continua
Duracién: 00:00
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IControl con modelo de referencia
Duracién: 02:00
LM: Actividad del tipo Leccién Magistral
6
JAutosintonia
Duraci6n: 02:00
LM: Actividad del tipo Leccién Magistral
7
8
9
10
11
12
13
14
15
Prueba final
EX: Técnica del tipo Examen Escrito
Evaluacion continua
Duracién: 02:00
16
Examen final
EX: Técnica del tipo Examen Escrito
Evaluacion sélo prueba final
Duraci6n: 02:00
17

Las horas de actividades formativas no presenciales son aquellas que el estudiante debe dedicar al estudio o al
trabajo personal.

Para el calculo de los valores totales, se estima que por cada crédito ECTS el alumno dedicara dependiendo del
plan de estudios, entre 26 y 27 horas de trabajo presencial y no presencial.

* El cronograma sigue una planificacion tedrica de la asignatura y puede sufrir modificaciones durante el curso.
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7. Actividades y criterios de evaluacion
7.1. Actividades de evaluacién de la asignatura
7.1.1. Evaluacién continua
L . . L Peso en la . Competencias
Sem. Descripcién Modalidad Tipo Duracion Nota minima
nota evaluadas
TI: Técnica
. del tipo )
2 Trabajo 1 . Presencial 00:00 10% /10
Trabajo
Individual
TI: Técnica
. del tipo .
3 Trabajo 2 . Presencial 00:00 10% /10
Trabajo
Individual
TI: Técnica
. del tipo .
4 Trabajo 3 . Presencial 00:00 10% /10
Trabajo
Individual
TI: Técnica
. del tipo )
5 Trabajo 4 . Presencial 00:00 10% /10
Trabajo
Individual
CBO06
EX: Técnica
) CGO01
) del tipo )
16 Prueba final Presencial 02:00 60% 5/10 CT01
Examen
. CTO05
Escrito
CE02
7.1.2. Evaluacién so6lo prueba final
o . . . Peso en la . Competencias
Sem Descripcién Modalidad Tipo Duracién Nota minima
nota evaluadas
CBO06
EX: Técnica
) CGo1
. del tipo .
16 Examen final No Presencial 02:00 100% 5/10 CTO1
Examen
. CTO05
Escrito
CEO02
7.1.3. Evaluacion convocatoria extraordinaria
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No se ha definido la evaluacion extraordinaria.

7.2. Criterios de evaluacidon

Los alumnos que sigan el procedimiento de evaluacién realizaran cuatro trabajos relacionados con los temas
explicados en teoria, con un peso individual del 10% cada uno de ellos. La prueba final tendrd un peso del 60%.

Por el procedimiento de evaluacion final, se realizara un solo examen.

8. Recursos didacticos

8.1. Recursos didacticos de la asignatura

Nombre Tipo Observaciones
Bibliografia recomendada Bibliografia
Transparencias de clase Otros
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