2024-08-01 10:16:47

Centres universitaris adscrits a la

Universitat
upf Pompeu Fabra
Barcelona

101321 - CONTROL DIGITAL DE SISTEMES

e Curs academic 2024/25
e Curs: Tercer
e Trimestre: Segon
e Nombre de crédits: 6
* Professorat:
o Joan Triadé Aymerich <triado@tecnocampus.cat>

e Catala

Malgrat que la llengua de comunicacié de I'assignatura és el catala, no es descarta I'Gs d'altres llenglies que el Tecnocampus, per normativa, accepta:
I'anglés i el castella. L'estudiant pot fer-ne Us sense cap restriccio.

Aquesta assignatura tracta de I'estudi analitic dels models de sistemes fisics en forma de funcions de transferéncia i de I'aplicacié de control en lla¢ tancat a
aquests sistemes amb la finalitat de d'acomplir especificacions temporals o freqiiencials, segons criteris pre-establerts. Tot aix0 es fara mitjancant el disseny i
la incorporacié de controladors digitals.

Es recomanable haver cursat I'assignatura de Control industrial.

L'aula en qué s'imparteix I'assignatura (de forma fisica o virtual) és un espai segur, lliure d'actituds masclistes, racistes, homofobes, transfobes i
discriminatories, ja sigui a I'alumnat o al professorat. Confiem que entre totes i tots puguem crear un espai segur on puguem equivocar-nos i aprendre sense
haver de patir prejudicis dels altres.

e CEZ25: Capacitar per al modelat i la simulaci6 de sistemes.

e CE26: Conéixer la regulacié automatica i les técniques de control i la seva aplicaci6 a I'automatitzacioé industrial.

e CBS5: Que els estudiants hagin desenvolupat aquelles habilitats d'aprenentatge necessaries per emprendre estudis posteriors amb un alt grau
d'autonomia.

No definides

1-Introduccié a I' Analisi i Modelitzaci6 de sistemes analogics (variable continua). Models matematics. Simulaci6.
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1.1 Modelitzacié de sistemes eléctrics, mecanics i hidraulics .

1.2 Transformada de Laplace.

1.3 Funcions de Transferéncia de sistemes de variable continua.

1.4 Diagrames de blocs. Graf de flux de senyal. Graf de transici6 d'estat.

1.5 Sistemes en llag tancat. Elements funcionals del llag.

1.6 Linealitzacié de sistemes no lineals.

1.7 Eines d'analisis i simulacié de sistemes dinamics. Utilitzaci6 de I'entorn Matlab-Simulink.
2-Sistemes lineals en temps discret. Models matematics de sistemes discrets.

2.1 Sistemes amb mostrador. Mostrador ideal. Teorema del Mostreig.

2.2 Sistemes amb temps discret i amb amplitud discreta. Reconstruccié de senyals. Retenidor d'ordre zero.

2.3 Equacions en diferéncies. Transformada Z. Propietats. Funcions de transferéncia d'impulsos.

2.4 Blocs amb mostradors en serie.

2.5 Obtencié de funcions de transferencia d'impulsos per a sistemes en llag tancat.

3-Resposta temporal de sistemes en temps discret. Eines CACSD - Computer-Aided Control Systems Design (disseny de sistemes de control assistit per
computador) .

3.1 Resposta temporal per a sistemes discrets. Eines CACSD.
3.2 Transformacié del pla s al pla z.

3.3 Especificacions temporals per a sistemes en temps discret, correspondéncia entre sistemes continus i discrets, ubicacié dels pols en els dos
plans per a sistemes de segon ordre. Cas de sistemes d'ordre superior.

3.4 Error estatic per a sistemes discrets en llag tancat. Coeficients d'error estatic.
4-Estudi de I'estabilitat de sistemes en temps discret. Lloc geometric de les arrels (LGA). Metodes freqiiencials .Eines CACSD.
4.1 Analisi de l'estabilitat en el pla z.
4.2 Transformacio bilineal. Pla w.
4.3 Analisi utilitzant el Lloc Geométric dels Arrels (LGA),

4.4 Méetodes frequencials. Especificacions en el domini de la freqieéncia. Criteri de Nyquist. Treball amb i sense Transformaci6 bilineal. Marge de
Fase i Marge de Guany.

4.5 Disseny amb I'L.G.A. Utilitzacié d'eines CACSD. Sistemes amb retard pur, modelitzaci6 pel cas discret. Estabilitat.
5-Disseny de controladors digitals

5.1 Disseny de controladors d'aveng i de retard per a sistemes continus i per a sistemes discrets utilitzant el pla w, amb especificacions frequencials.
Calculs, segons especificacions en regim permanent , d'estabilitat i de rapidesa. Pel cas d'aveng, de retard i PID; procediments de disseny. Per els
controladors digitals, equivaléncia entre les equacions en diferencies i les funcions de transferéncia en z.

5.2 Dissenys de controladors digitals tipus PID. Equacions en diferéncies i funcions de transferencia en z de PID' s segons diferents estructures.
Sintonia empirica i sintonia analitica , especificacions de tipus fregliencial, per I'estabilitat.

5.3 Controladors analitics. Controladors per assignacié de pols. Quan es poden realitzar aquests controladors. Controladors de Temps Minim.

5.4 Implementaci¢ fisica de controladors digitals mitjangant sistemes d'adquisicié de dades treballant en temps real. Control Digital Directe.

e 05 - Igualtat de genere
e 04 - Educaci6 de qualitat

e 09 - Industria, Innovacio i Infraestructures

Condicions de I’Avaluacio:
Nota Final = 0.7 Nota Examens + 0.25 Nota Practiques + 0.05 Nota Exercicis. Aquest calcul ha de superar o igualar el 5 per a poder superar I'assignatura.
Nota Examens = Max( 0.4 Primer Examen + 0.6 Segon Examen, Segon Examen)

Per a aplicar la formula de la nota final,



a) la Nota Examens ha de superar el 4. En cas de no superar-la, la Nota Final es calculara segons: Nota Final= Nota Examens
b) la Nota de practiques ha de superar el 4. En cas de no superar-la, la Nota de Practiques passa a ser la del total de I'assignatura.
Hi haura un examen de laboratori que valdra el 30% de la Nota de practiques.

Examen de recuperacié: 70% de la nota final en substitucié del Primer i Segon Examen. També es podran recuperar les practiques (Examen i informes)



