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Àrees de coneixement (BOE): Enginyeria Elèctrica. Tecnologia Electrònica. 
Descriptors (BOE): Tècniques d'anàlisi i simulació de sistemes lineals i no lineals mitjançant 

ordinador. Aplicacions amb simuladors comercials. 
Coordinador: José Mª Huerta 
Prerequisits: RAI 
Corequisits:   
Objectius: Conèixer les tècniques de anàlisi i simulació de sistemes lineals i no-lineals 

mitjançant l‘ordinador i la seva aplicació al disseny de controladors. 
Programa: 
Tema 1: Anàlisi i simulació de sistemes lineals. (4h) 

Resposta temporal y freqüèncial. Model de variable d’estat. Diseny de reguladors per realimentació del 
vector d’estat. Disseny de reguladors LQR.  

Tema 2: Models de sistèmes de temps discret (2h). Model de variable d’estat en sistemes de temps discret. 
Tema 3: El métode del lloc geometric del arrels aplicat al diseny de sistemes de control.(2h) 
Tema 4: Sistemes no lineals (1h).  

Aplicació de la funció descriptiva al análisi de sistemes no lineals. 
Tema 5: Diseny de controladors. (3h). Reguladors PID i compensadors. 
Tema 6: Mètodes de sintonía de controladors PID. (2h). 
Tema 6: Control no lineal en processos industrials. (1h) 

Exemples d’aplicació de control digital sobre sistemes reals. 
Pràctiques de Laboratori: 
1. Models de simulació. Models de funció de transferencia y de variable d’estat. (2h) 
2. Disseny d'un regulador per realimentació del vector d'estat. (2h) 
3. Model de variable d’estat en sistemes discrets. Disseny de reguladors de temps mínim.(1h). 
4. Aplicació del mètode del lloc geomètric dels arrels al disseny de conpensadors. (4h) 
5. Models de simulació amb components no lineals. Anàlisi mitjançant la funció descriptiva. Determinació de   

l’existència de cicles límit. (3h) 
6. El mètode de síntesi directa aplicat al disseny de controladors. Compensació per avanç i retard de fase (4h). 
7. Mètodes empírics de sintonia de controladors. (5h) 
9. Estudi comparatiu de  prestacions de controladors sintonitzats per diferents mètodes, basat en índexs de 

funcionament. (4h) 
10. Estudi de les prestacions dels  controladors industrials mitjançant els models de SIMULINK.. (3h) 
Activitats No Presencials: 
1. Realització d’un treball en grup, exposició i defensa del mateix. (15h) 
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Sistema d’avaluació: 
Controls de seguiment:  Primer: 10% Segon: 10% Prova final: 30% 
No presencialitat: 10% Pràctiques:  40% Altra: 0% 
 


