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Corequisits:

Objectius: Conéixer les técniques de analis i simulaci6 de sistemes lineals i no-lineals
mitjancant |‘ordinador i la seva aplicaci6 al disseny de controladors.

Programa:
Tema 1. Andlisi i Smulacio de sistemes lineals. (4h)
Resposta temporal y frequéncial. Model de variable d’ estat. Diseny de reguladors per realimentacié del
vector d'estat. Disseny de reguladors LQR.
Tema 2: Models de sistemes 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).
Aplicacié de lafuncio descriptiva a andlisi de sistemes no lineals.
Tema 5: Diseny de controladors. (3h). Reguladors PID i compensadors.
Tema 6: M étodes de sintonia de controladors PID. (2h).
Tema 6: Control no lineal en processos industrials. (1h)
Exemples d’ aplicacio de control digital sobre sistemes redls.

Practiques de Laboratori:

. Models de simulaci6. Models de funcié de transferenciay de variable d estat. (2h)

. Disseny d'un regulador per realimentacié del vector d'estat. (2h)

. Model de variable d’ estat en sistemes discrets. Disseny de reguladors de temps minim.(1h).

. Aplicaci6 del métode del Iloc geométric dels arrels a disseny de conpensadors. (4h)

. Models de simulacié amb components no lineals. Andlisi mitjancant la funci6 descriptiva. Determinacio de

I’ existencia de cicles limit. (3h)

. EI métode de sintesi directa aplicat al disseny de controladors. Compensaci6 per avang i retard de fase (4h).

. Métodes empirics de sintonia de controladors. (5h)

. Estudi comparatiu de prestacions de controladors sintonitzats per diferents metodes, basat en indexs de
funcionament. (4h)

10. Estudi de les prestacions dels controladors industrials mitjancant els models de SIMULINK.. (3h)
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Activitats No Presencials:
1. Realitzacio d'un treball en grup, exposicié i defensa del mateix. (15h)
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