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L'idioma d'Gs habitual del professor és el catala. Tanmateix, I'anglés i el castella poden ser usats per professor i estudiants sense cap restriccig, atenent a la

normativa del Tecnocampus.

Es complementa el que s’ha vist fins ara, pel que fa a I'analisi i disseny de sistemes de control, introduint els models en Variable d’Estat i el disseny de
sistemes de control per aquests models. Igualment es tracta el cas de disseny d'alguns tipus de controladors nous i s’estudia també algunes estructures de

control que no s’havien tractat especificament en les assignatures anteriors.

Es treballa en la Simulacié aplicada a models de sistemes principalment no lineals, com a primera gran linia de treball. Es veuran dos tipus de simulaci6

digital: la Simulaci6 de Sistemes Dinamics i I'orientada als Sistemes d’Esdeveniments Discrets.

Es recomanable haver cursat l'assignatura de Control digital de sistemes.

L'aula en qué s'imparteix l'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 K19. Descriure els elements per realitzar el modelatge i la simulacié de sistemes.

e S25. Dissenyar simulacions de models continus i d’esdeveniments discrets.

e S26. Analitzar un algorisme de control senzill.

e C20. Avaluar i implementar les accions necessaries per corregir les possibles desviacions respecte al que s’ha planificat i executar amb eficacia el

rol assignat dins de I'equip.

e C29. Desenvolupar i presentar treballs i altres activitats, incorporant la perspectiva de génere com una variable a contemplar en I'analisi d'aquesta

realitat i en la presa de decisions.

No definides
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Tema 1:

Tema 2:

Tema 3:

Models i controladors en Variable d'Estat

Modelitzacié. Metode de Euler-Lagrange.

Equacions d’Estat. Soluci6 a les equacions d’'estat. Lla¢ tancat. Control per Retorn d’estat i Assignacié de pols.

Observadors. Control per Retorn d’Estat + Observador.

Sistemes augmentats. Incorporacié d’un integrador. Control per retorn d’estat amb i sense observador per sistemes amb integrador.

Cas de sistemes discrets. Diferents tipus d’observadors per a sistemes discrets. Implementacié dels controladors anteriors pel cas de sistemes
discrets

Disseny de controladors no lineals: Control Difus.

Légica Difusa. Funcions de pertinenga. Variables linguistiques. Regles de producci6 difusa. Métodes de Fuzzyficacié i Defuzzuficacié. Aplicacions a
disseny de controladors difusos. Utilitzacié del Matlab.

Estructures de Control. Eines d’analisi i disseny de sistemes no lineals.

Estructures de Control. Control en Cascada. Control FeedForward. Control Ratio. Control Split Range.

Tema4: Simulacié de Processos Continus

Models de Sistemes, Simulacié, Projecte de Simulacié, Tipus de Simuladors. Simuladors Digitals. Métodes d’Integracié. Utilitzacié d'entorns de
simulaci6 per al disseny de sistemes de control.

Temab: Simulacié de Sistemes d’esdeveniments discrets.

Caracteristiques generals d’'un model orientat a Esdeveniments Discrets. Utilitzacié de variables aleatories. Sistemes de Tasques i Cues. Indicadors
de les prestacions d'un sistema d’esdeveniments discrets. Utilitzacié de Sistemes d’esdeveniments discrets.

05 - Igualtat de genere
04 - Educacio6 de qualitat

09 - Industria, Innovacié i Infraestructures

Contribucio de les activitats avaluables:

Nota Final = 0.65 Nota Examens + 0.25 Nota Practiques + 0.1 Nota Exercicis.

Nota Examens = Max( 0.4 Primer Examen + 0.6 Segon Examen, Segon Examen).

El Primer Examen comprén els temes 1, 2,i 3

El Segon Examen comprén tots els temes de I'assignatura: 1,2, 3,4 5

La nota del Segon Examen ha de ser igual o superior a 4 per poder fer aquesta mitjana, si no es aixi la NotaFinal sera només la del SegonExamen.

La nota de practiques ha de superar el 4; si no ho fa la nota de practiques passa a ser la nota final de tota la assignatura.

La recuperacio6 es fara de la part d'examens; de fet sera una recuperacié del segon examen. Es fara mitjana ponderada amb la resta de notes.

També es podran recuperar aquelles practiques no lliurades. Les lliurades no es podran recuperar, ja siguin suspeses. Tampoc es podra millorar nota de les
practiques aprovades.

La nota final de I'assignatura, després de la recuperacio, no es veu limitada a cap valor maxim.
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