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Descriptors (BOE): Teoria de control. Dinamica de sistemes. Realimentacio. Disseny de
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Prerequisits: FME2I, TC

Corequisits:

Objectius: Ensenyar els métodes generals d'analisi i disseny de sistemes de control automatic
per realimentaci6 de temps continu i de temps discret, aixi com els diferents tipus de
reguladors que s'utilitzen en la industria.

Programa:

Tema 1: Introduccio als sistemes de control amb realimentacio. (4h)
Introducci6. Definicions. Exemples de sstemes de control. Classficacié dels servosstemes.
Transductors i detectors d'error: Sincros.

Tema 2: Models matematics de sistemes. (9h)
Introduccio. Lineditzacio dds ddemes fiscs La funcié de trandferencia de ssemes lineds
Sigtemes dectrics. Siemes mecaics. Servomotors de corrent continua i corrent dterna. Models
de diagrames de blocsi grafos de fluencia. Modd d'estat. Simulacio de Sstemes.

Tema 3: Analisi de sistemes en el domini temporal. (8,5h)
Introduccié. Sistemes de primer ordre. Sistemes de segon ordre.  Especificacions de
funcionament. Sigemes dordre superior. Locditzacio de les ards en d pla s i respoda
trangtoria. L'error en estat estacionari. index de funcionament. Solucié de I'equaci6 d'estat.

Tema 4: Analisi de sistemes en el domini freqiiencial. (4h)
IntroducciO. Representacions de la resposta de freqiéncia. Especificacions de funcionament en €
domini de lafregliencia. Resposta de fregliencia en andll tancat.

Tema 5: Estabilitat dels sistemes lineals amb realimentacio. (9h)
El concepte dedabilitat. Criteri dedtabilitat de Routh-Hurwitz. Edtabilitat en l'espa dedat.
Criteri dedtabilitat de Nyquist. Marges de guany i fase Edabilitat dds sitemes de control amb
retard de temps.

Tema 6: Reguladors. (11,5h)
Regulador P, I, P, PD i PID. Reguladors no lineds. Sintonia empirica i anditica Reguladors
amb autogntonia i adaptatius. Estructura d'un controlador “fuzzy”. Métodes dinferencia i
“defuzzyfication’. Compensador per aveng de fase. Compensador per retard de fase
Compensador per retard i aveng de fase. Regulador per redimentacio del vector d'edtat.

Tema 7: Metode del lloc geometric de les arrels. (2h)
Concepte dd lloc geométric de les arrds. Andis de Sstemes de control mitjancant € metode del
lloc geométric deles arels.

Tema 8: Control digital de sistemes. (12h)
Exemples de dstemes discrets. Dispositius de mostrelg i retenci6. Teorema de  Shannon.
Tranformada Z. Sumatori de convolucio. Funcions de trandferencia. Equacions d'estat discretes.
Edabilitat dels ssemes discrets. Andis de ssemes de control digitd. Sitemes aperiodics
(resposta “deadbeat”). Controladors digitals.

Practiques de Laboratori:




1. Smulacié de Sstemes de contral. (4h)

2. Andis tempord i freqliencid d'un servosistema de posicio. (6h)

3. Control de temperatura amb regulador PID. (2h)

4. Sintonia de reguladors mitjancant amulacio. (2h)

5. Aplicacié d'un controlador industrid d control d'un procésred. (2h)

6. Regulacié de velocitat d'un motor. Control en cascada (2h)

7. Andis dun servossemaamb mosreig del senyd d'error. Servosistemadigita de posicio. (2h)
8. Andid i disseny de sstemes per computador. (6h)

Activitats No Presencials:
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