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Descripcio:

Aquesta assignatura esta destinada per a estudiants que vulguin ampliar els seus coneixements de control per a diferents
aplicacions industrials. Al llarg de I'assignatura I'estudiant aprendra els conceptes, tant teorics com practics, dels sistemes de
control en temps real, tant per a sistemes lineals com no lineals, i fent una especial atencié a I'control basat en model.
L'assignatura comencara amb filtrat optim basat en estimadors adaptatius, en concret el filtre de Kalman. Es desenvolupara una
part teodrica i una posterior aplicacié de I'algoritme de Kalman per estimar senyals en preséncia de soroll. Aqui sera important
aprendre com implementar I'algorisme en un processador perqué la carrega computacional sigui la menor possible. D'altra banda
es veuran diferents tecniques de control basades en model per a diferents aplicacions industrials, mecaniques, quimiques,
electriques, etc. Dins d'aquestes tecniques de control, es diferenciara entre técniques basades en I'obtencié de trajectories de
control continues com técniques de control d'estats finits. Ets Gltimes son molt tipiques en convertidors electronics de poténcia
com inversors, rectificadors o filtres actius. L'objectiu en totes aquestes técnica de control sempre sera el d'intentar minimitzar la
carrega computacional de I'processador perqué aquestes técniques siguin facilment implementables en processadors digitals de
senyal comuns, sense la necessitat d'haver d'usar processadors més rapids com FPGAs. A més, els estudiants s'iniciaran en I'Us
de TrueTime dins de I'entorn Matlab / Simulink per a la simulacié de sistemes de control en temps real.

TEMARI

1. Introduccié als sistemes de control en temps real

2. El filtre de Kalman

3. Control basat en model per a sistemes lineals i no lineals. Aplicacions

4. Inclusié de restriccions al controlador. Optimitzacié de I'algoritme dins el processador
5. Control predictiu d'estats finits. Aplicacions.

Dedicaci6: 220h

Grup gran/Teoria: 125h
Grup mitja/Practiques: 15h
Aprenentatge autonom: 80h

SISTEMA DE QUALIFICACIO

L'assignatura tindra tres tipus de classes. Classes de teoria, classes de problemes i practiques de laboratori. La nota de teoria sortira
de la realitzacié de petits controls realitzats dins de la classe de problemes. Es realitzara un control a la fi de cada tema a la mateixa
classe de problemes. La durada de I'control sera de 1h i estara permés I'Us d'apunts, llibres, ordinadors, etc. El pes de cada control
sera el mateix per a cada tema. D'altra banda es demanara el lliurament d'un problema a la fi de cada tema. Aquest problema es
realitzara a casa. No hi haura examen parcial ni final. Les practiques de laboratori tindran dues parts. Una part de simulacié6 amb

Matlab / TrueTime i I'altra amb part experimental realitzada al laboratori de sistemes de control.
La nota final sera la mitjana aritmética de la part teorica i la part practica.

NORMES PER A LA REALITZACIO DE LES PROVES.

Es poden utilitzar llibres, apunts, ordinadors portatils, etc. La durada de les proves seran de 1h i es realitzaran en I'Gltima hora de

classe.
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