CONTROL PER COMPUTADORS
Enginyeria Informatica

Optativa: 6 credits (3+3)

TEMARI

PRIMERA PART:

Temal: L’ ordinador i € llag de control
Funcions i propietats Elements del llag de control/ Adquissicié de dades:
mostreig i retencio

Tema2: Analis de sistemes mostrejats
Sistema mostrejat: propietats. Analisi amb variables estrellades/ Configuracions
Mapeig en el plaz/ Casd un retard

Tema3: Analis de Sistemes Discrets
Reégim estacionari/ Estabilitat: Criteri de Routh Hurwitz/ Influéncia d’una
pertorbacio
Extensio de les tecniques d’andlisi a cas discret: lloc d arrels

Tema4: Disseny de Controladors: Métode de disseny indirecte
Mapeig de polsi zeros. Transformacio bilineal. Tecnica freqlencia i en el plaz

Tema5: Disseny de Controladors: M étode de disseny directe
Técnicafreqlencial, en € plazi en llag tancat/ Assignacié de pols

Tema 6: Disseny de Controladors PID
Controladors PID discrets: algorismes posicional i incremental/ Métodes de
Sintonia.
Disseny analitic. Elecci6 del periode de mostreig.

SEGONA PART:

Tema7: Integracié de Sistemes de Control Digital
Comunicacié a nivell de procés: comunicacio analogica. Adquisicio de dades:
dels senyal analogic a I’ ordinador/ Filtratge analogic i digital i acondicionament
dels senyalsy Comunicacio digital: €l bus de camp. Profibus. VMEbus, EISA.
Altres estandar.

Tema 8: Programacio dels Algorismes de Control Digital
Programacié en temps real. Estructra de programes i gestio de les propietats/
Programacié multiprocés. gestié i comparticid dels recursos. Sincronitzacio i
comunicacio entre processos/
Sistemes operatius i |lenguatges de programacio
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PRACTIQUES
Exercicisamb Simulink
Analisi i Disseny de Controladors
Control d' un pendul invertit



