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COMPETENCIES DE LA TITULACIO A LES QUALS CONTRIBUEIX L'ASSIGNATURA

Especifiques:

1. Capacitat per dissenyar sistemes de control i automatitzacié industrial.

2. Coneixement sobre els fonaments d'automatismes i métodes de control.

3. Coneixements de regulacié automatica i técniques de control i la seva aplicacié a I'automatitzacio industrial.

METODOLOGIES DOCENTS

La metodologia docent emprada inclou exposicions de teoria, resolucié de problemes i realitzacié d'experiéncies de laboratori (treballs
practics).

A les sessions de clase es combina la teoria i els problemes, convidant I'estudiantat a participar activament en elles. Es presenten i es
demostren els principis i les técniques operatives del control digital, i es mostren diversos exemples per a il-lustrar la teoria.
Igualment es presenten, s'analitzen i es resolen problemes d'analisi i disseny de sistemes de control, sovint inspirats en situacions
reals.

Els treballs practics de I'assignatura es duen a terme en 4 sessions (L1 a L4) de tres hores cadascuna, en els laboratoris del
departament. Cada sessio de laboratori ha de ser preparada convenientment pels estudiants tenint en compte els conceptes adquirits
durant el curs.

A mig curs es realitza una prova parcial d'avaluacié continuada dels ensenyaments teorics, consistent en qliestions de tipus
conceptual o que requereixen raonaments qualitatius.

A la darrera sessi6é de practiques hi ha una prova parcial d'avaluacié continuada dels ensenyaments practics.

Les proves d'avaluacié durant el curs, i per tant dins el procés d'aprenentatge, tenen una dificultat relativa al periode en que es
realitzen i serviran per avaluar i orientar |'estudiantat respecte de I'éxit de I'adquisicié de les competencies i capacitats requerides.
Finalment es realitza una prova d'avaluacié de les competéncies i capacitats adquirides durant tot el curs al final del procés
d'aprenentatge, amb un pes especific relativament important com es detalla en la seccidé "Sistema de qualificacio".
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OBJECTIUS D'APRENENTATGE DE L'ASSIGNATURA

Objectiu general

Al finalitzar I'assignatura, I'estudiant ha de ser capag de analitzar i dissenyar sistemes de control digital i ha de tenir la base suficient
per I'aprofundiment posterior en els métodes avancats de control.

Objectius especifics
- Proporcionar coneixements basics sobre modelat matematic de sistemes dinamics de temps discret i sobre els metodes d'estudi del
seu comportament.

- Introduir al control digital mitjancant I'estudi dels principals métodes d'analisi i sintesi de sistemes de control amb computador.
- Mostrar les possibilitats i limitacions dels computadors en la seva aplicacié al control de processos.

HORES TOTALS DE DEDICACIO DE L'ESTUDIANTAT

Tipus Hores Percentatge
Hores grup petit 12,0 8.00

Hores grup gran 48,0 32.00

Hores aprenentatge autonom 90,0 60.00

Dedicacio total: 150 h

CONTINGUTS

Tema 1 Elements del control amb computador

Descripcio:
Sistemes de control digital. Controladors digitals i algorismes de control. Arquitectura d'un sistema de control digital.

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

Tema 2 Mostratge i digitalitzacio de senyals

Descripcio:
Mostratge i manteniment. Conversié A/D i D/A. Estudi matematic del mostratge. Propietats de la Transformada de Laplace d'una
funcié mostrejada. Teorema del mostratge. Reconstruccié de senyals mostrejats.

Dedicacié: 10h
Grup gran/Teoria: 4h
Aprenentatge autonom: 6h

Tema 3 Sistemes de temps discret

Descripcio:

Definicidé de la transformada en z. Propietats de la transformada z. Correspondéncia entre pla s i pla z. Transformada en z directa.
Transformada en z inversa. Funcid de transferéncia en z. Esquemes de blocs. Simplificacié. Sistemes en anell tancat. Funcions de
transferencia en llag obert (L) i llag tancat (T, S).

Dedicacié: 19h
Grup gran/Teoria: 7h
Aprenentatge autonom: 12h
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Tema 4 Analisi en el domini temporal

Descripcio:

Resposta temporal de sistemes de temps discret. Configuracié de pols en el pla z i resposta temporal. Estabilitat i estabilitat
interna. Criteri d'estabilitat de Jury. Precisié. Error estacionari i tipus. Principi del model intern. Comparacié de respostes de
sistemes de temps continu i discret.

Activitats vinculades:

Treball Practic L1

Estudi experimental de la resposta temporal d'un sistema digital de control de velocitat/posicié per diferents periodes de
mostratge: analisi de la precisid i de I'estabilitat.

Dedicacio: 37h

Grup gran/Teoria: 12h
Grup petit/Laboratori: 3h
Aprenentatge autonom: 22h

Tema 5 Analisi en el domini freqiiencial

Descripcio:
Resposta frequencial de sistemes de temps discret. Diagrama de Nyquist. Diagrama de Bode. Criteri d'estabilitat de Nyquist.
Criteri simplificat de Bode. Marge de guany i marge de fase.

Activitats vinculades:

Treball Practic L2

Estudi experimental i en simulacié de la resposta freqliencial del sistema digital de control de velocitat. Analisi de I'estabilitat
mitjangant el criteri de Nyquist.

Dedicacio: 25h

Grup gran/Teoria: 7h

Grup petit/Laboratori: 3h
Aprenentatge autonom: 15h

Tema 6 Disseny i implementacio de controladors digitals

Descripcio:

Controladors digitals i algorismes de control. Controladors PID digitals. Disseny freqliencial de controladors per avang i per retard
de fase. Disseny algebraic de controladors digitals: Assignacio de pols i altres especificacions, controladors generals i controladors
PID. Programacio6 d'algorismes de control. Seleccié del periode de mostratge. Efectes de la quantificacio i temps de calcul.

Activitats vinculades:
Treball Practic L3
Disseny d'un controlador PID pel sistema digital de control de posicié i verificacié experimental de les prestacions.

Treball Practic L4
Avaluacié dels resultats de les sessions anteriors.

Dedicacio: 51h

Grup gran/Teoria: 13h
Grup petit/Laboratori: 6h
Aprenentatge autonom: 32h
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SISTEMA DE QUALIFICACIO

El sistema de qualificacié consta de tres tipus de proves d'avaluacio:

1. Prova parcial d'avaluacié dels ensenyaments teorics, basada en qulestions de tipus conceptual o que requereixen raonaments
qualitatius. La nota d'aquesta prova és Npp.

2. Avaluacié dels ensenyaments practics consistent en I'avaluacié continuada del periode de practiques i de una prova especifica a la
darrera sessid. La nota d'aquesta avaluacié és Nep.

3. Examen final, consistent en problemes sobre el conjunt del programa de l'assignatura, per a la resolucié dels quals es pot disposar
de qualsevol tipus de documentacié en paper (apunts, llibres, taula de transformades z,...) i de calculadora (no s'accepten PCs o
similars). La nota d'aquest examen és Nef.

La nota final, Nfinal, es calcula de la seglent forma:
Nfinal = 0,2 Npp + 0,2 Nep + 0,6 Nef

Reavaluacio (Juliol):

* Examen final, consistent en problemes sobre el conjunt del programa de I'assignatura, per a la resolucié dels quals es pot disposar
de qualsevol tipus de documentacié en paper (apunts, llibres, taula de transformades z,...) i de calculadora (no s'accepten PCs o
similars). La nota d'aquest examen és Ner.

La nova nota final, resultat de la reavaluacid, es calcula de la segient forma:
Nfinal = min{5,0; 0,2 Nep + 0,8 Ner}

NORMES PER A LA REALITZACIO DE LES PROVES.

Normativa dels Treballs Practics

- Els estudiants que hagin realitzat les practiques en edicions prévies de |'assignatura les poden convalidar amb la nota que tenien. En
aquest cas hauran de presentar una sol-licitud (per email) adregada al professor coordinador, indicant quan les van realitzar, abans
del dia de I'examen parcial.

- Cada grup de practiques es divideix en subgrups de dos estudiants cadascun.

- Per a la realitzacié de cadascuna de las sessions de Treballs Practics els estudiants han de portar els manuals de practiques i el Ilibre
"Estudi de sistemes de control digital mitjancant Matlab", que es poden descarregar del campus digital, i tota la documentacié (apunts
i llibres) de la part de teoria corresponent al contingut de la sessio.

- L'avaluacio dels Treballs Practics s'efectua sobre la base de:

- La realitzacid de les sessions L1 a L3.

- La prova especifica de la sessid L4, on els estudiants han de respondre a les qliestions plantejades pel professor sobre les tres
sessions anteriors i desenvolupar sobre una planta del laboratori els experiments que aquell els demani.

- Unicament es poden recuperar els Treballs Practics si no ha estat possible realitzar-los en les dates inicialment previstes per causa
de forca major degudament justificada. Per a la recuperacié s'han de posar en contacte amb el professor coordinador (Dr. R. Grifid) el
més aviat possible i sempre abans de I'acabament de les classes practiques del quadrimestre.
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