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CAPACITATS PREVIES

L'estudiant ha de tenir coneixements avancats en |I'ambit del control automatic. En particular, s'assumeix que I'estudiant coneixer la
teoria de sistemes lineals de temps continu, tant el domini temporal com en el freqiencial.

REQUISITS

Els estudiants han d'haver cursat les assignatures "Sistemes lineals multivariables de control”, "Sistemes de control no lineals" i
"Optimitzacié de control i robotica" del Master en Automatica i Robotica.

METODOLOGIES DOCENTS

El curs combinara sessions de teoria convencionals amb aprenentatge supervisat basat en problemes, treballs practics i aprenentatge
autonom. Les classes s'organitzen en sessions teoriques i problemes/sessions de practiques a l'aula d'informatica i el laboratori. Les
classes magistrals se centren en |'explicacié de conceptes teorics per part del professor amb participacié activa dels estudiants.

OBJECTIUS D'APRENENTATGE DE L'ASSIGNATURA

L'objectiu d'aquest curs és introduir els estudiants en les técniques més modernes i avangades de control automatic fent servir com a
eina les desigualtats lineals matricials (LMIs).

HORES TOTALS DE DEDICACIO DE L'ESTUDIANTAT

Tipus Hores Percentatge
Hores grup petit 22,5 50.00
Hores grup gran 22,5 50.00

Dedicacio total: 45 h

Data: 26/05/2026 Pagina: 1/ 3



UNIVERSITAT POLITECNICA
DE CATALUNYA

BARCELOMNATECH

CONTINGUTS

Conceptes de Control

Descripcio:
Modelat de sistemes lineals amb incertesa. Especificacié de sistemes de control. Estabilitat robusta. Prestaciones robustes.
Disseny Hinf. Analisis i disseny basat en mu. Reduccié de models.

Objectius especifics:
Comprende i emprar els principals conceptes del control robust.

Activitats vinculades:
Sessions de teoria i problemes

Dedicacié: 6h
Grup gran/Teoria: 3h
Grup petit/Laboratori: 3h

Problema del servo generalitzat

Descripcio:
Principi del model intern. Observador de perturbacions.

Objectius especifics:
Seleccionar i dissenyar I'arquitectura del sistema de control a partir de la descripcié dels sistemes, les referéncies amb que es vol
treballar i les pertorbacions que actuen sobre el sistema.

Activitats vinculades:
Sessions de teoria i problemes.

Dedicacio: 6h
Grup gran/Teoria: 3h
Grup petit/Laboratori: 3h

Desigualtats lineals de matricials en control

Descripcio:
Concepte i interés de les LMI com eina per formular i calcular controladors. Estabilitat. Assignacié de pols. Formulacié dels
problemes Hinf i H2. Positivitat real (passivitat). Disseny de filtres Antiwindup.

Objectius especifics:
Us de les LMI per sintesi de controladors en sistemes senzills.

Activitats vinculades:
Sessions de teoria i problemes.

Dedicacié: 18h
Grup gran/Teoria: 9h
Grup petit/Laboratori: 9h
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Sistemes lineals amb parametres variants

Descripcio:
Formulacid i resolucié dels principals problemes en sistemes lineals amb parametres variants. Teoria basica i exemples.

Objectius especifics:
Modelat i formulacié de sistemes de control emprant sistemes lineals amb parametres variants.

Activitats vinculades:
Sessions de teoria i problemes.
Dedicacié: 9h

Grup gran/Teoria: 4h 30m
Grup petit/Laboratori: 4h 30m

Identificacié robusta

Descripcio:
Construccié de models i models d'incertesa a partir de dades experimentals. Validacié de models.

Objectius especifics:
Us d'eines d'identificacié robusta.

Activitats vinculades:
Sessions de teoria i problemes.
Dedicacio: 9h

Grup gran/Teoria: 4h 30m
Grup petit/Laboratori: 4h 30m

SISTEMA DE QUALIFICACIO

Les competéncies i capacitats adquirides s'avaluaran sobre la base de dues notes : projecte (40%) i exercicis proposats (60%).
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