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CAPACITATS PREVIES

Es aconsellable haver cursat i superat les assignatures de Fonaments d'Automatica i de Regulacié Automatica

COMPETENCIES DE LA TITULACIO A LES QUALS CONTRIBUEIX L'ASSIGNATURA

Especifiques:

1. CE25. Coneixement i capacitat per al modelatge i simulacié de sistemes

2. CE26. Coneixements de regulacié automatica i técniques de control i la seva aplicacié a I'automatitzacié industrial
3. CE29. Capacitat per a dissenyar sistemes de control i automatitzacié

METODOLOGIES DOCENTS

Activitats formatives presencials

- Classes expositives i participatives

- Realitzacié d'exercicis individuals i/o en grup

- Realitzacid de practiques de laboratori individuals i/o en grup

- Tutoritzacio i avaluacié formativa del procés d'aprenentatge
Activitats formatives no presencials

- Repas dels conceptes teodrics, estudi, treball, individual i / 0 en grup
- Realitzacié d'exercicis individuals i / o en grup. -

- Preparacio de les practiques de laboratori individuals i/o en grup

OBJECTIUS D'APRENENTATGE DE L'ASSIGNATURA

L'assignatura 'Enginyeria de Control' pretén:

L'estandaritzacio dels coneixements de I'alumnat en Enginyeria de Control, sobre I'analisi de sistemes de control lineals en espai
d'estats, tant en temps continu com en temps discret

Fer apte a I'alumnat en les técniques d'analisi de sistemes de control en espai de estats.

Fer apte a I'alumnat en el disseny de sistemes de control en espai d'estats
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HORES TOTALS DE DEDICACIO DE L'ESTUDIANTAT

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

Dedicaci6 total: 150 h

CONTINGUTS

Analisis de sistemes lineals en espai d'estats en temps continu

Descripcio:
Objectius

L'objectiu és introduir el modelat de sistemes continus en espai d'estats, tant el el domini no-lineal com en el domini lineal

Continguts

1 Model de sistemes en espai d'estats (no-lineal i lineal)

2 Punts d'equilibri per sistemes no lineals i aproximacio lineal.

3 Caracteritzacié dels sistemes lineals en espai d'estats continus
4 Solucié de I'equacid d'estat de sistemes lineals.

Activitats, coneixements, habilitats, aptituds
L'alumnat haura de ser capag de:

- Descriure els sistemes de control en temps continu per mitja de variables d'estat.

- Identificar els sistemes no-lineals i els lineals
- Determinar els punts d'equilibri d'un sistema no-lineal
- Obtenir I'aproximacid lineal d'un sistema.

- Determinar I'estabilitat dels sistemes continus lineals en espai d'estat i els seus punts d'equilibri
- Solucionar les equacions d'estat per a sistemes lineals en temps continu.

Comentaris

El desenvolupament del tema es pot seguir a través de [Dom02]. Un complement teoric, aixi com d'exercicis i exemples son

[Fran06] [Oga10][Slo01]

Dedicacioé: 6h
Grup gran/Teoria: 1h
Aprenentatge autonom: 5h

Data: 08/02/2025

Pagina: 2/ 7



UNIVERSITAT POLITECNICA
DE CATALUNYA

BARCELOMNATECH

Analisis de sistemes lineals en espai d'estast en temps discret

Descripcio:

Objectius

L'objectiu el tema és introduir la representacio en espai d'estats per sistemes lineals en el domini discret i estudiar-ne les seves
caracteristiques.

Continguts

1 Representacid

1 Solucié de I'equacié de sistemes discretes en espai d'estats

2 Estabilitat, controlabilitat i observabilitat

3 Seleccid del periode de mostreig

4 Pols del sistema i correspondéncia entre el temps continu i el discret

Activitats, coneixements, habilitats, aptituds

L'alumnat haura de ser capag de:

- Formular els sistemes de control en temps discret per mitja de variables d'estat.
- Solucionar equacions d'estat per a sistemes en temps discret.

- Seleccionar el periode de mostreig

- Determinar I'estabilitat

- Determinar la controlabilitat

- Determinar la observabilitat

Comentaris
El desenvolupament del tema es pot seguir a través de [Dom02]. Un complement teoric, aixi com d'exercicis i exemples son
[Ogal0] [Fran06]

Dedicaci6: 15h

Grup gran/Teoria: 2h

Grup petit/Laboratori: 3h
Aprenentatge autonom: 10h
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Control de sistemes linials en espai d'estats en temps discret

Descripcio:
Objectius
L'objectiu és introduir les tecniques de basiques de control en espai d'estats per sistemes lineals en el domini discret.

Continguts

1 Estabilitzacid (regulacid) per realimentacio lineal d'estats.

2 Seguiment de consignes amb realimentacio lineal d'estats (Nx/Nu i control integral)
3 Caracteritzacié dels sistemes lineals en espai d'estats continus

4 Solucié de I'equacid d'estat de sistemes lineals.

Activitats, coneixements, habilitats, aptituds

L'alumnat haura de ser capag de:

- identificar la relacié entre les especificacions de rendiment i els pols desitjats

- Dissenyar controladors estabilitzants i per fer seguiment de consignes

- Aplicar el disseny basat en ubicacié de pols als problemes d'estabilitzacio i seguiment
- Identificar els ambits d'aplicacio i les limitacions dels controladors anteriors

Comentaris
El desenvolupament del tema es pot seguir a través de [Dom02][Fran10][Vac95].

Dedicacié: 36h

Grup gran/Teoria: 4h

Grup petit/Laboratori: 12h
Aprenentatge autonom: 20h

Observadors d'estat per sistemes linials en espai d'estats en temps discret

Descripcio:

Objectius

L'objectiu és introduir les tecniques d'estimacid d'estats via observadors per poder aplicar controls en espai d'estats per sistemes
lineals en el domini discret basats en realimentacié de la sortida

Continguts

1 Introduccié al problema d'observacid

2 Disseny d'observadors

3 Principi de separacio

4 Control per realimentacié de sortida i estats observats

Activitats, coneixements, habilitats, aptituds

L'alumnat haura de ser capag de:

- Dissenyar observadors

- Implementar controladors que utilitzin observadors

- Utilitzar el principi de separacio per la integracié d'observadors i controladors

Comentaris
El desenvolupament del tema es pot seguir a través de [Dom02].

Dedicacié: 16h

Grup gran/Teoria: 2h
Grup petit/Laboratori: 5h
Aprenentatge autonom: 9h
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Gestio de pertorbacions en sistemes lineals en espai d'estat en temps discret

Descripcio:
Objectius
L'objectiu és introduir les técniques d'estimacid i cancel.lacié de pertorbacions

Continguts
1 Estimacio i cancel.lacié de pertorbacions (amb model)
2 Estimacié i cancel.lacié de pertorbacions (sense model)

Activitats, coneixements, habilitats, aptituds

L'alumnat haura de ser capag de:

- Modelar pertorbacions

- Dissenyar observadors d'estat i pertorbacions

- Implementar controladors que utilitzin aquests observadors

Competéncies relacionades:
. CE29. Capacitat per a dissenyar sistemes de control i automatitzacio

Dedicacio: 15h

Grup gran/Teoria: 2h
Grup petit/Laboratori: 4h
Aprenentatge autonom: 9h

Control optim i predictiu per sistemes lineals en espai d'estats en temps discret

Descripcio:
Objectius
L'objectiu és introduir tecniques avangades de control en espai d'estats per sistemes lineals en el domini discret.

Continguts

1 Control optim

2 Control predictiu

3 Observadors optims

Activitats, coneixements, habilitats, aptituds

L'alumnat haura de ser capag de:

- Aplicar el principis d'optimitzaci6 en el disseny de control
- Dissenyar controladors basats en control optim

- Dissenyar controladors basats en control predictiu

- Dissenyar observadors optims (filtres de Kalman)

Comentaris
El desenvolupament del tema es pot seguir a través de [Fran06] i [Wan09].

Dedicacio: 36h

Grup gran/Teoria: 4h

Grup petit/Laboratori: 12h
Aprenentatge autonom: 20h
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Control adaptatiu sistemes linials en espai d'estats en temps discret

Descripcio:
Objectius
L'objectiu és introduir les técniques de basiques de control adaptatiu en espai d'estats per sistemes lineals en el domini discret.

Continguts

1 Introducci6 al problema i técniques disponibles

2 Controladors auto-ajustats (self-tuning regulators)

3 Controladors adaptatius basats en models de referencia (Mode reference adaptive control)
4 Sintonia, propietats i limitacions del controls adaptatius

Activitats, coneixements, habilitats, aptituds

L'alumnat haura de ser capag de:

- identificar la conveniéncia d'aplicar un controlador adaptatiu

- Dissenyar controladors auto-ajustables

- Dissenyar controladors adaptatius basats en models de referencia

Comentaris
El desenvolupament del tema es pot seguir a través de [Dom02].

Dedicacié: 26h

Grup gran/Teoria: 2h

Grup petit/Laboratori: 9h
Aprenentatge autonom: 15h

SISTEMA DE QUALIFICACIO

La qualificacié de I'assignatura té en compte tot el treball realitzat al llarg del curs, valorant els aspectes teorics i praciics.

Per la part teorica es faran dos examens escrits: parcial (P) i final (F). La nota de teoria es calculara com T=max(F, 0.5P+0.5F).

Per la part practica es fara una prova amb ordinador la Ultima sessié de practiques (Pr). En aquesta prova hi haura també una part
del contingut vist al laboratori de control. La nota final es calculara com:

Nota final: 0.7-T+0.3-Pr

Els alumnes amb nota final entre 2 i 4.9 poden recuperar I'assignatura en un Unic examen de reavavaluacié amb part teorica i part
practica amb un pes del 100%. La nota final obtinguda segueix el que indica la normativa de I'Escola.
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