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CAPACITATS PREVIES

Algebra lineal. Programacié basica en MATLAB/Simulink

COMPETENCIES DE LA TITULACIO A LES QUALS CONTRIBUEIX L'ASSIGNATURA

Especifiques:

CE1 MAST21. Aplicar el métode cientific per a I'estudi de la fenomenologia particular de I'ambient aeroespacial.

CE2 MAST21. Aplicar I'enginyeria de sistemes a I'entorn aeroespacial per al disseny i la gestié dels diferents aspectes tecnologics
associats a una missio.

Geneériques:
CG2 MAST. Identificar i aplicar les analisis tedriques, experimentals i numeériques fonamentals dus actual en enginyeria aeroespacial.

Transversals:

CT2. SOSTENIBILITAT I COMPROMIS SOCIAL: Conéixer i comprendre la complexitat dels fenomens economics i socials tipics de la
societat del benestar; tenir capacitat per relacionar el benestar amb la globalitzacid i la sostenibilitat; assolir habilitats per usar de
forma equilibrada i compatible la técnica, la tecnologia, I'economia i la sostenibilitat.

CT5. TERCERA LLENGUA: Coneéixer una tercera llengua, preferentment I'anglés, amb un nivell adequat oral i escrit i en consonancia
amb les necessitats que tindran els titulats i titulades.

Basiques:

CB6. Tenir i comprendre coneixements que aportin una base o oportunitat de ser originals en el desenvolupament i/o aplicacid
d'idees, sovint en un context d'investigacio.

CB7. Que els estudiants sapiguen aplicar els coneixements adquirits i la seva capacitat de resolucié de problemes en entorns nous o
poc coneguts dins de contextos més amplis (o multidisciplinaris) relacionats amb la seva area d'estudi.

CB8. Que els estudiants siguin capacos d'integrar coneixements i enfrontar-se a la complexitat de formular judicis a partir d'una
informacié que, tot i ser incompleta o limitada, inclogui reflexions sobre les responsabilitats socials i étiques vinculades a I'aplicacio
dels seus coneixements i judicis.

CB10. Que els estudiants tinguin les habilitats d'aprenentatge que els permetin seguir estudiant d'una manera que haura de ser en
gran mesura autodirigida o autonoma.

METODOLOGIES DOCENTS

Treball individual. Classes expositives. Sessions de laboratori. Ressolucié de problemes a classe.
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OBJECTIUS D'APRENENTATGE DE L'ASSIGNATURA

- Coneixer els diferents elements constitutius d'un sistema de control

- Caracteritzaci6 de la dinamica d'un sistema i la seva resposta temporal
- Saber aplicar tecnologies de disseny de sistemes de control

- Técniques avangades i aplicacions en diferents ambits

HORES TOTALS DE DEDICACIO DE L'ESTUDIANTAT

Tipus Hores Percentatge
Hores aprenentatge autonom 80,0 64.00
Hores grup gran 45,0 36.00

Dedicaci6 total: 125 h

CONTINGUTS

Sistemes de control modern

Descripcio:
1. Arquitectura de sistemes de control:
o Arquitectures de llag obert i tancat. Variables de control. Realimentacié

2. Models dinamics i resposta temporal:
0 Modelat de sistemes mecanics, eléctrics, electromecanics i de fluids.
o Analisi de la resposta transitoria i estacionaria. Transformada de Laplace, transformada de z. Funci6 de transferéncia.

3. Métodes de disseny estandard de controladors:
o El metode del lloc geometric de les arels. Disseny per tecniques de freqtiéncia. Grafiques de Bode i Nyquist.

4. Métodes d'espai d'estats:
0 Models a I'espai d'estats, disseny de controladors per realimentacié d'estat. Controlabilitat.

5. Disseny de I'estimador:
o Estimacié de variables d'estat. Observabilitat. Filtres de Kalman.

6. Control optim, robust i adaptatiu:
o Funcions de cost quadratic. Regulador lineal quadratic (LQR). Controlador gaussiano lineal-quadratic (LQG). Control robust.
metodes d'H-infinit.

7. Control de sistemes no lineals:
o Introduccié als sistemes dinamics no lineals i cadtics. no linealitats tipiques. Linealitzacié. El métode de la funcié descriptiva.
Filtres de particles

8. Control intel-ligent i aprenentatge automatic
o Algorismes evolucionaris i genetics. Logica difusa. Xarxes Neuronals i Aprenentage Profund

Dedicacié: 48h
Grup gran/Teoria: 45h
Activitats dirigides: 3h

SISTEMA DE QUALIFICACIO

Defined in the course webpage at the EETAC website
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