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Control Digital

1. Sistemes discrets. La transformada z.-Propietats

2. Mostreig i reconstruccidé d'un senyal. Teorema de Shanon.
Filtres retenidors.

3. Analisi dels sistemes mostrejats.- Estabilitat: criteris.-
Regim permanent.

4. Analisi frequencial. Tecniques grafiques: Lloc de Nyquist,
lloc d'Arrels, etc.

5. Disseny (representacidé externa). Técniques d'aproximacid
continuas Metodes directes.- Control P.I.D..- Control Deadkeat.

6. Disseny (representacidé interna) Cas sistemes una entrada-una

sortida: Control per realimentacidé d'estat.- Observador.
Observador d'ordre reduit.

Sistemes Multivariables

7. Controlabilitats Observabilitat: extensidé.- Dualitat.- Descompo-
sicid canonica.- Realitzacions i realitzacid minima.

8. Realimentacid.- Colocacid de pols. Cas multientrada. Cas multi-
sortida.- Cas estacionari.- Desacoplament: Cas estacionari.
9. Domini frequencial: Analisi. Dominancia diagonal. Estabilitat.-

Tecniques de disseny: lloc de Nyquist invers i lloc caracteristic.-
Descomposici6 diadica.

Sistemes EStocastics

10. Conceptes preliminars de Estadistica.- Densitat de probalilitat.
Distribucions.- Moments.

11. Variable aleatoria. Proces estocastic. Proces estacionari.
Funcions de correlacid.- Proces de Markov.- Soroll blanc.

12. Models estocastics. Analisi de sistemes lineals sotmesos a entrades
estocastiques. Models ARMAX.



Identificacid de Sistemes

13. ldentificacid per tecniques de correlacidé.- Metode dels minims
quadrats. Algoritme recursiu. Metode de maxima verosimilitud.

Control Optim

14. Formulaci6o del problema.- El1 reqgulador lineal quadratic.
Equacié de Riccafi.- Estabilitat del regulador. El1 metode de
Lyapunov.

15. E1 principi de Pontryagin.- Aplicaci6é a criteris tipus temps
minim i temps més consum minim.- El1 metode de la Programacid
Dinamica: Principi d'Optimalitat.

16. E1 filtre de Kalman.- Cas estacionari.- Control quadratic gaussia.-

Factoritzaci6 espectral.- Teorema de separacid.

Control Adaptatiu

17. Introduccid. Representacid externa: Prediccid optima.- E1 Contro-
lador de varianza minima.

18. Tipus de sistemes adaptatius. Algoritmes explicits e implicits.-

Controlador "self tuning".- Controlador adaptius per model de
referencia (MRAC). Relacid entre ells.

Control de processos

19. L'ordenador com element de control: funcions.- Control digital
directe 1 control supervisor.- Control centralitzat i distribuit.-
Principi, tipus i caracteristiques dels conversors analogic/
digitals i digitals/analbgics.

20. Estructures més corrents del control industrial: Control en
cascada. Control "feed forward", control de relacid.- Estudi
d'alguns exemples tipics.
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