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CAPACITATS PREVIES

Teoria de circuits.
Processament de senyal.
Electronica basica.

COMPETENCIES DE LA TITULACIO A LES QUALS CONTRIBUEIX L'ASSIGNATURA

Especifiques:
CE26. Capacitat per a comprendre i utilitzar la teoria de la realimentacio i els sistemes electronics de control. (Modul de tecnologia
especifica- Sistemes electronics).

Basiques:

CB2. Que els estudiants sapiguen aplicar els coneixements adquirits al seu treball o vocacié d'una forma professional i tinguin las
competencies que solen desmostrar-se per mitja de I'elaboracid i defensa d'arguments i la resolucié de problemes dins de la seva area
d'estudi.

METODOLOGIES DOCENTS

Métode expositiu / Llicd magistral
Practica de laboratori
Treball autonom

OBJECTIUS D'APRENENTATGE DE L'ASSIGNATURA

. Tenir la capacitat per a establir les especificacions d'un sistema de control.
. Adquirir la capacitat de dissenyar i verificar el correcte funcionament d'un sistema de control.
. Dissenyar els controladors idonis per a complir amb les especificacions de funcionament en domini temporal i/o freqliencial.
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HORES TOTALS DE DEDICACIO DE L'ESTUDIANTAT

Tipus Hores Percentatge
Hores grup petit 13,0 8.67

Hores aprenentatge autonom 85,0 56.67

Hores grup gran 52,0 34.67

Dedicacio total: 150 h

CONTINGUTS

1. Introduccio als sistemes de control

Descripcio:

1.1. Definici6 de sistema de control: parts constituents, senyals de referencia, control i sortida, pertorbacions.

1.2. Objectius d'un sistema control.

1.3. Control en temps continu i control en temps discret. Exemples.

Dedicacié: 5h
Grup gran/Teoria: 2h
Aprenentatge autonom: 3h

2. Modelitzacio de sistemes

Descripcio:

2.1. Tipus de sistemes dinamics: sistemes lineals i sistemes no lineals, sistemes variants i sistemes invariants en el temps.
2.2. Descripcidé de sistemes dinamics mitjangant variables de estat.

2.3. Sistemes SISO i MIMO.
2.4. Linealitzacié de sistemes no lineals. Exemples.

Dedicacio: 8h

Grup gran/Teoria: 4h
Aprenentatge autonom: 4h

3. Dinamica de sistemes

Descripcio:

3.1. Sistemes autonoms i no autonoms. Espai d'estats. Trajectories.
3.2. Equilibri d'un sistema autonom, conjunts invariants i cicles limits.
3.3. Estabilitat. Analisis de estabilitat basat en criteris de Lyapunov.

Dedicacié: 19h
Grup gran/Teoria: 9h
Aprenentatge autonom: 10h
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4. Sistemes lineals

Descripcio:

4.1. Sistemes lineals en espai d'estat.

4.2. Matriu exponencial. Autovalors. Resposta forgada i lliure de sistemes lineals.

4.3. Caracteritzacié de sistemes SISO mitjangant la funcié de transferéncia.

4.4, Sistemes de primer i segon ordre.

4.5. Caracteristiques de la resposta transitoria: temps de establiment, maxim sobre impuls, etc.

4.6. Sistemes de ordre superior: aproximacio de resposta transitoria mitjancant pols dominants i cancel-lacié cero-pol.
4.7. Criteri de estabilitat de Routh-Hurwitz.

4.8. Errors i coeficients d'error en estat estacionari.

Dedicacié: 22h
Grup gran/Teoria: 9h
Aprenentatge autonom: 13h

5. Realimentaci6 d'estat

Descripcio:

5.1. Controlabilitat.

5.2. Estabilitzacié mitjangant realimentacié d'estat. Assignacié de pols mitjancant realimentacié d'estat. Formula de Ackermann.
5.3. Compensador dinamic (accié integral).

5.4. Observabilitat.

5.5. Disseny d'estimadors de estat.

Dedicaci6: 26h
Grup gran/Teoria: 10h
Aprenentatge autonom: 16h

6. Realimentaci6 de sortida

Descripcio:

6.1. Disseny de controladors en sistemes SISO mitjancant el Lloc Geométric de les Arrels. Controladors de primer i segon ordre.
Controladors PID.

6.2. Consideracions d'implementacié de controladors PID.

Dedicacio: 23h
Grup gran/Teoria: 8h
Aprenentatge autonom: 15h

7. Disseny de controladors en domini freqiiencial

Descripcio:

7.1. Resposta frequiencial de sistemes SISO. Diagrama polar i diagrama de Bode.

7.2. Criteri d'estabilitat de Nyquist.

7.3. Estabilitat relativa: marges de guany i fase.

7.4. Especificacions en domini freqliencial: marges de estabilitat relativa i amplada de banda d'un sistema de control.
7.5. Disseny de controladors en domini freqiiencial. Compensadors en retard i avang de fase.

Dedicacioé: 21h
Grup gran/Teoria: 10h
Aprenentatge autonom: 11h
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Practica 1: Introduccio als Sistemes de Control

Descripcio:

Descripci6 d'un sistema de control. Objectius de control. Senyals caracteristiques. Resultats mitjancant simulacié numérica.
Dedicacioé: 4h

Grup petit/Laboratori: 2h

Aprenentatge autonom: 2h

Practica 2: Identificacio de sistemes

Descripcio:
Identificacid de sistemes mitjangant eines d'analisi numeric.

Dedicacio: 4h
Grup petit/Laboratori: 2h
Aprenentatge autonom: 2h

Practica 3: Disseny d'un controlador PID

Descripcio:
Disseny d'un control PID implementat mitjangant circuits electronics.

Dedicacié: 12h
Grup petit/Laboratori: 6h
Aprenentatge autonom: 6h

Practica 4: Introduccio als sistemes de control de temps discret

Descripcio:
Introduccid als sistemes de control de temps discret

Dedicacié: 6h
Grup petit/Laboratori: 3h
Aprenentatge autonom: 3h

SISTEMA DE QUALIFICACIO

La qualificacié del curs s'obtindra a partir de dues notes: la nota del laboratori (LAB) i la nota de la teoria. La nota de teoria considera
dos examens, un examen parcial (ME) i un examen final (FE). La nota final (FM) sera FM=0,2*LAB + 0,8*max(FE, 0,65*FE +
0,35*ME). El laboratori no és reavaluable.
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