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e CE12: Coneixements sobre els fonaments dels automatismes i dels métodes de control.

e CB2: Que els estudiants sapiguen aplicar els seus coneixements al seu treball o vocacié d'una forma professional i posseeixin les competéncies que
ES solen demostrar per mitja de I'elaboracié i defensa d'arguments i la resolucié de problemes dins la seva area d'estudi.

e CB3: Que els estudiants tinguin la capacitat de reunir i interpretar dades rellevants (normalment dins la seva area d'estudi) per emetre judicis que
incloguin una reflexié sobre temes rellevants de naturalesa social, cientifica o ética.

Aquesta assignatura és una primera introduccié al control automatic i als sistemes realimentats.

Compren la modelitzacié de sistemes lineals en forma de funcions de transferéncia en ‘s’ i la seva representacié amb diagrames de blocs i grafs de flux de
senyal. També inclou I'estudi de la resposta temporal i frequiencial d’aquests sistemes, I'analisi de I'estabilitat i el disseny de controladors de tipus PID

En acabar l'assignatura, I'estudiant:

1. Analitza i dissenya sistemes de control i automatitzacio industrial. (CE12)

Utilitza adequadament eines de modelat i simulacié. (CE12)

3. Redacta textos amb I'estructura adequada als objectius de comunicaci6. Presenta el text a un pablic amb les estrategies i els mitjans adequats.
(CE10, CE11, CE12)
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4. Coneix i posa en practica la manera i la dinamica de treballar en equip. . (CE10, CE11, CE12)

5. Identifica les propies necessitats d'informacid i utilitza les col-leccions, els espais i els serveis disponibles per dissenyar i executar cerques
adequades a I'ambit tematic. (CE10, CE11, CE12)

6. Porta a terme les tasques encomanades a partir de les orientacions basiques donades pel professor, decidint el temps que cal utilitzar en cada
apartat, incloent aportacions personals i ampliant les fonts d'informacié indicades. (CE10, CE11, CE12)

7. Coneix una tercera llengua amb un nivell adequat, tant de forma oral com escrita. (CE10, CE11, CE12)

Aquesta assignatura consta de tres hores setmanals de classes presencials a l'aula i dues hores quinzenals de practiques de laboratori.

A l'aula s'alternara I'exposicié dels conceptes teorics i la resolucié d'exercicis. Al laboratori els estudiants treballaran en grups de dues o tres persones. Els
estudiants disposaran de documentacio per seguir I'assignatura: exercicis resolts i guié de practiques.

Els estudiants hauran de dedicar un temps addicional no presencial, a I'estudi, resolucié d'exercicis, treballs previs i informes de les practiques, aixi com a la
preparacio de les proves escrites.

1. Caracteristiques dels Sistemes de Control. Models matematics de Sistemes Lineals.
1.1 Sistemes de Control Automatic. Terminologia basica: llag obert, lla¢ tancat, error, controlador, accié de control,referéncia, sensor, actuador...
1.2 Models matematics de Sistemes
1.2.1 Equacions diferencials lineals amb coeficients constants,
1.2.2 Transformada de Laplace, Funcions de transferéncia,
1.2.3 Sistemes no lineals i linealitzacié de sistemes no lineals.

1.3 Diagrames de blocs, simplificacié de diagrames de blocs, graf de flux de senyal, formula de Mason... Exemples: Sistemes mecanics, electrics,
motors, sistemes de tancs.

2. Resposta temporal.
2.1 Sistemes de primer ordre,
2.2 Sistemes de segon ordre, sistemes d'ordre superior.
2.3 Especificacions de la resposta temporal.
3. Estudi de I'error. Coeficients d'error estatic.
3.1 Estudi de I'error dinamic d'un sistema en llag tancat.
3.2 Tipus del sistema. Funci6 de transferéncia en llag obert.
3.3 Coeficients d'error estatic.
4. Controladors tipus PID. indexs de funcionament. (Practiques)
4.1 Controladors tipus PID: Control proporcional, control integral, control derivatiu, Pl, PD i PID.
4.2 indexs de funcionament basats en I'error (ISE, ITSE, IAE, ITAE)
4.3 Métode de sintonia. Sintonia empirica, en llag tancat i en llag obert. Taules de sintonia.
5. Estabilitat de Sistemes en llag tancat.
5.1 Concepte d'estabilitat. Estabilitat i el pla s.

5.2 Métode del Lloc geométric de les arrels (LGA). Dibuix de I'LGA. Condici6 de modul i condici6 d'angle. Altres regles. Disseny amb I' LGA segons
especificacions temporals.

5.3 Disseny de controladors PID amb I'LGA
5.4 Métodes frequencials.Dibuix i interpretaci6 dels diagrames de Bode i Nyquist. Resposta frequiencial i estabilitat.

5.5 Disseny de controladors PID amb la Resposta freqliencial.

Prova escrita 1 ?EX1? (continguts del tema 1).

Prova escrita 2 ?EX2? (continguts de tot el temari i practiques).



Practiques de laboratori ?P? (continguts de tot el temari).

La qualificaci6 final (QF) de I'assignatura es calcula de la seglient manera:
QF=EX0,7+P0,3

on EX=EX10,3+EX20,7

Notes minimes:
EX: 3,5

P: 4,0

En cas que la qualificacié EX estigui per sota de la nota minima corresponent, QF = EX.
En cas que la qualificacié P estigui per sota de la nota minima corresponent, P = 0, la qualificaci6 final QF quedara limitada a 5,0.

Hi haura un examen de laboratori que valdra el 30% de la qualificacié P. El 70% de la qualificacié P es forma per l'informe final de totes les practiques i el
treball fet al laboratori.

Totes les activitats de I'assignatura sén d'obligada realitzacié. En cas de no realitzar alguna de les activitats, la qualificacio final QF sera NP.

En cas de no superar I'assignatura en I'avaluacié ordinaria, hi haura programada la recuperacié de les activitats EX1 i EX2 amb un Gnic examen de
recuperaci6 (EX). També hi haura programada la recuperacié de l'activitat P (examen i informes de practiques). La qualificacié d’aquesta recuperacio
substituira a la de les activitats EX i P dins de I'avaluacié de I'assignatura, sempre que sigui superior. En cas de realitzar la recuperacio, la qualificacio final
QF quedara limitada a 6,9.
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