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COMPETENCIES DE LA TITULACIO A LES QUALS CONTRIBUEIX L'ASSIGNATURA

Especifiques:

1. Coneixements sobre els principis de la regulacié automatica i I'aplicacié que tenen en |'automatitzacié industrial.

Transversals:

4. US SOLVENT DELS RECURSOS D'INFORMACIO - Nivell 3: Planificar i utilitzar la informacié necessaria per a un treball acadéemic (per
exemple, per al treball de fi de grau) a partir d'una reflexio critica sobre els recursos d'informacié utilitzats.

METODOLOGIES DOCENTS

L'assignatura utilitza la metodologia expositiva en un 70%, d'analisis de problemes en un 20% i de treballs amb Matlab en un 10%.

OBJECTIUS D'APRENENTATGE DE L'ASSIGNATURA

Estudiar el control de sistemes realimentats tot introduint les relacions sortida-entrada en els sistemes eléctrics i electromecanics, aixi

com també el comportament temporal.

HORES TOTALS DE DEDICACIO DE L'ESTUDIANTAT

Tipus Hores Percentatge
Hores grup petit 15,0 10.00
Hores aprenentatge autonom 90,0 60.00
Hores grup gran 45,0 30.00

Dedicacio total: 150 h
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CONTINGUTS

Tema 1. Tipus de sistemes i modelat de sistemes fisics

Descripcio:
Es descriuen quins tipus de sistemes fisics més comuns es poden trobar i es desenvolupa els principis per I'obtencié del model
matematic corresponent, aixi com la equivaléncia existent entre els diferents tipus de sistemes.

Objectius especifics:

La identificacié de sistemes fisics

La modelitzacié de sistemes

La comprensid de la equivaléncia entre sistemes

Dedicaci6: 4h 30m

Grup gran/Teoria: 2h

Grup petit/Laboratori: Oh 30m
Aprenentatge autonom: 2h

Tema 2. Sistemes realimentats.

Descripcio:
Se introdueixen els sistemes realimentats, la seva representacid, es descriuen les propietats dinamiques, de estabilitat y resposta
a pertorbacions.

Objectius especifics:
Comprensié dels beneficis d'un sistema realimentat.
Comprensié de les propietats més rellevants d'un sistema realimentat.

Dedicacié: 5h 40m

Grup gran/Teoria: 2h

Grup petit/Laboratori: 1h
Aprenentatge autonom: 2h 40m

Temes 3 a 5. Analisi de resposta temporal de sistemes de 1er y 2on ordre. Errors en regim estacionari

Descripcio:
S'analitza la resposta temporal de sistemes de primer i de segon ordre per diferents tipus d'entrada, S'analitza I'error comés en
aquests sistemes.

Objectius especifics:
Comprendre de que parametres depén la resposta temporal de sistemes de primer i segon ordre.
Comprendre les causes del error en regim estacionari i com eliminar-les.

Dedicacié: 36h

Grup gran/Teoria: 12h
Grup mitja/Practiques: 4h
Aprenentatge autonom: 20h
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Temes 6 i 7. Lloc geomeétric de arrels. Disseny de controladors en el domini temporal

Descripcio:
S'analitza I'evolucié de les arrels del sistemes per efecte de la realimentacié mitjancant el lloc d'arrels geométric. Es dissenyaran
controladors temporals del tipus P, PD, PI, PID, en avancament i retard de fase.

Objectius especifics:
Calcular i dibuixar el LGR.
Dissenyar els controladors temporals fent servir la técnica del LGR.

Dedicacié: 28h 32m

Grup gran/Teoria: 3h 12m

Grup mitja/Practiques: 2h
Aprenentatge autonom: 23h 20m

Temes. 8 y 9. Diagrames de Bode i de Nyquist

Descripcio:
Calcular i dibuixar el diagrama de Bode d'un sistema i entendre I'estabilitat en el domini freqlencial mitjancant el digrama polar
de Nyquist.

Objectius especifics:
Calcular el diagrama de Bode.
Comprendre els criteris de estabilitat en el domini de la frecuencia.

Dedicacio: 17h

Grup gran/Teoria: 6h

Grup petit/Laboratori: 1h
Aprenentatge autonom: 10h

Tema 10. Disseny freqiiencial de compensadors

Descripcio:
Es dissenyaran els compensadors P, PI, en avancament i retard en el domini de la freqiiencia

Objectius especifics:
Dissenyar els compensadors en el domini de la freqliencia

Dedicacié: 34h

Grup gran/Teoria: 12h
Grup petit/Laboratori: 2h
Aprenentatge autonom: 20h

SISTEMA DE QUALIFICACIO

L'avaluacié es portara a terme mitjangant la valoracié per part del professor/a, amb els seglients pesos assignats a les activitats
avaluables:

Primer examen parcial: 33%, Segon examen parcial: 30%, Tercer examen parcial: 19%, Practiques de laboratori: 18%.

Aquesta assignatura no disposara d'examen de reavaluacio.

Es obligatori la realitzacié de les practiques per aprovar I'assignatura.

NORMES PER A LA REALITZACIO DE LES PROVES.

Es obligatoria I'assisténcia a les sessions de practiques de laboratori.
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