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CAPACITATS PREVIES

Regulacié automatica

REQUISITS

REGULACIO AUTOMATICA - Prerequisit

COMPETENCIES DE LA TITULACIO A LES QUALS CONTRIBUEIX L'ASSIGNATURA

Especifiques:
CEEIA-26. Coneixements de regulacié automatica i técniques de control i I'aplicacié que tenen en I'automatitzacié industrial.

Transversals:
1. TREBALL EN EQUIP - Nivell 3: Dirigir i dinamitzar grups de treball, resolent-ne possibles conflictes, valorant el treball fet amb les
altres persones i avaluant I'efectivitat de I'equip aixi com la presentacié dels resultats generats.

METODOLOGIES DOCENTS

L'assignatura utilitza la metodologia expositiva en un 20%, el treball individual presencial (problemes) en un 10%, el treball en grup
(laboratori) en un 10%, el treball- no presencial individual i en grup en un 60 %.

OBJECTIUS D'APRENENTATGE DE L'ASSIGNATURA

1. Coneixer i aplicar métodes freqlencials per a determinar la estabilitat i dissenyar compensadors de sistemes en temps continu.
2. Proporcionar les eines per el modelat i analisis de sistemes en temps discret.

3. Proporcionar metodes per el disseny de sistemes de control en temps discret.

4. Mostrar las possibilitats i limitacions dels computadors en la implementacié dels algoritmes de control.

Data: 10/02/2026 Pagina: 1/5



UNIVERSITAT POLITECNICA
DE CATALUNYA

BARCELOMNATECH

HORES TOTALS DE DEDICACIO DE L'ESTUDIANTAT

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

Dedicaci6 total: 150 h

CONTINGUTS

1. Estabilitat de sistemes de temps continu en el domini frecuencial.

Descripcio:
Coneixer les formes de representacio de la resposta freqiiencial de un sistema per a determinar la seva estabilitat mitjangant la
aplicacio del criteri general de estabilitat.

Objectius especifics:

Representacions de resposta en freqliéncia: diagrames de Bode i polars. Especificacions de rendiment al domini de la freqténcia.
Criteri d'estabilitat de Nyquist. Marges de guany i de fase. Criteri d'estabilitat de Bode simplificat. Estabilitat de sistemes amb
retards de temps.

Activitats vinculades:

Sessions presencials de problemes.

Resolucié de problemes.

Practica de laboratori: obtencidé experimental de la resposta freqiiencial de una planta real y determinacio de especificacions de
resposta freqiencial.

Dedicacié: 25h

Grup gran/Teoria: 7h 30m
Grup petit/Laboratori: 2h 30m
Aprenentatge autonom: 15h

2. Compensacio de sistemes de control de temps continuo per métodes freqiiencials

Descripcio:
Coneixer els métodes de compensacio por aveng i retard de fase.

Objectius especifics:
Aplicar les técniques de compensacié mitjancant métodes freqliencials per aveng i retard de fase.
Coneixer les avantatges, inconvenients i limitacions d'aquests métodes de compensacio6.

Activitats vinculades:

Sesions presencials de problemes.

Solucié de problemes.

Practica de laboratori: disseny d'un compensador per aveng de fase y determinacié d'especificacions de resposta freqlencial.

Dedicacié: 10h

Grup gran/Teoria: 3h
Grup petit/Laboratori: 1h
Aprenentatge autonom: 6h
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3. Introduccié al control digital de sistemes.

Descripcio:

Descriure les funcions i les caracteristiques dels elements i els senyals que intervenen en un sistema de control per computador.

Objectius especifics:

Considerar las consequiéncies que comporta la presencia de senyals mestrejades en el llag de control i conéixer la problematica de

la eleccié del periode de mostreig i el teorema de Shannon.

Activitats vinculades:

Sessions presencials, exemples.

Resolucié de problemes.

Exercicis de modelitzacié de sistemes de control en temps discret.

Dedicacié: 10h

Grup gran/Teoria: 3h
Grup petit/Laboratori: 1h
Aprenentatge autonom: 6h

4. Transformada z

Descripcio:
Introduir la transformada z per representar senyals de dades mostrejades.

Objectius especifics:

Coneixer las propietats de la transformada z.

Obtencié de models matematics de sistemes de dades mostrejats. Funcions de transferéncia de polsos.
Resoldre equacions de diferencies.

Activitats vinculades:

Sessions presencials, exemples.

Resolucié de problemes.

Analisi i simulacié de sistemes de control de dades mostrades emprant MatLab i Simulink.

Dedicacié: 15h

Grup gran/Teoria: 4h 30m
Grup petit/Laboratori: 1h 30m
Aprenentatge autonom: 9h

5. Estabilitat de sistemes de dades mostrejades

Descripcio:
Estudi de la estabilitat de sistemes de dades mostrejades.

Objectius especifics:

Correspondencia entre el pla s y el pla z. Condicié de estabilitat de un sistema de dades mostrejades. Extensid del criteri de

Routh i criteri de Jury.

Activitats vinculades:
Sessions presencials, exemples.
Resolucié de problemes.

Dedicacié: 10h

Grup gran/Teoria: 3h
Grup petit/Laboratori: 1h
Aprenentatge autonom: 6h
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6. Disseny de controladors per métodes convencionals

Descripcio:
Estudi dels metodes de discretitzacio dels reguladors analogics i de disseny de controladors digitals.

Objectius especifics:
Coneixer els diferents metodes de discretitzacid de sistemes de temps continu. Aplicacié al cas del regulador PID. Interpretar els
efectes de la quantificacié i de temps de calcul en la implementacié de controladores utilitzant computadors.

Activitats vinculades:

Sessions presencials, exemples.

Resolucié de problemes.

Practica de laboratori: dissenyar controladors utilitzant la ubicacié6 geomeétrica de les arrels.

Dedicacié: 30h

Grup gran/Teoria: 9h

Grup petit/Laboratori: 3h
Aprenentatge autonom: 18h

7. Models de variable d'estat de temps discret

Descripcio:
Modelitzacié de sistemes de temps discret en I'espai d'estat.

Objectius especifics:
Representar un sistema de temps discret en el espai de estat. Plantejar i resoldre la equacié de estat d'un sistema discret.
Coneixer la correspondéncia entre sistemes de temps continu i de tems discret en su representacié de model de variable d'estat.

Activitats vinculades:
Sessions presencials, exemples.
Resolucié de problemes.

Dedicacio: 20h

Grup gran/Teoria: 6h

Grup petit/Laboratori: 2h
Aprenentatge autonom: 12h

8. Control en el espai d'estat

Descripcio:
Us del model d'estat de sistemes discrets per al disseny de sistemes de control.

Objectius especifics:

Determinar la controlabilitat i la observabilitat d'un sistema en temps discret partint de la seva representacié d'estat.
Coneixer les formes canoniquesas de representacio de sistemes en el espai d'estat.

Disennyar sistemes de estabilitzacié mitjancant la localitzacié dels pols per realimentacié del vector d'estat.
Dissenyar sistemes de seguiment a partir de la representacié de estat.

Dissenyar observadors de estat.

Activitats vinculades:
Sessions presencials, exemples.
Resolucié de problemes.

Dedicacié: 30h

Grup gran/Teoria: Sh

Grup petit/Laboratori: 3h
Aprenentatge autonom: 18h
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SISTEMA DE QUALIFICACIO

Controls parcials (2): 30 %

Ultim control: 40 %

Practiques: 15 %

Altres proves: 15 %

Es obligatoria la realitzacié de les practiques per aprovar l'assignatura

L'avaluacio de la competéncia generica "Treball en Equip" es correspon a les notes de les activitats fetes en grup.

Es programaréa una prova de re-avaluacié. Podran accedir a la prova de reavaluacié aquells estudiants que compleixin els requisits
fixats per I'"EEBE a la seva Normativa d'Avaluacio i Permaneéncia
(https://eebe.upc.edu/ca/estudis/normatives-academiques/documents/eebe-normativa-avaluacio-i-permanencia-18-19-aprovat-je-20
18-06-13.pdf).

NORMES PER A LA REALITZACIO DE LES PROVES.

Les proves escrites es desenvolupan dintre de I'horari de clase.
Les proves practiques es desenvolupan al laboratori.
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