5. Test de Cls.

5 1 Necessitat i etapes de comnprovacio d’un ASIC.

5.2 Sistemes automatics de test.

5 3 Definicié dels vectors de test.
- Test funcional vs. test estructural.

- Models de falles.
- Controlabilitat i observabilitat.

5.4 Disseny pel test.

PRACTIQUES

Disseny d’un circuit digital e implementaci6 usant LCAs de Xilinx.

1325 - CONTROL AUTOMATICO

Tema 1. SISTEMA. MODELAT I SIMULACIO

{1 INTRODUCCIO. La realimentaci6. Exemples de sistemes
de control. Objectius del disseny. L’ordinador en els

sistemes de control.

1.2 MODELAT. Models de sistemes fisics. Classes de models. Principis basics de modelatge.
i6 a exemples mecanics, electrics, termics.

Linealitzacié d’un model matematic. Aplicaci

de la resposta temporal de processos fisics. Regim

1 3 DINAMICA DE SISTEMES. Estudi
sistemes mecanics i eléctrics.

lliure i forcat. Modos exponencials i oscil latoris. Aplicacio a

14 SIMULACIO. Introducci6. Simulaci6 analogica i digital. Metodes d’integracio.
Llenguatges de simulacié de sistemes continus. SIMNON.

Tema 2. ANALISI DE SISTEMES CONTINUS

9 1 REPRESENTACIO EXTERNA. La transformada de Laplace. Propietats. Sistema continu:
formada inversa. Representaci per diagrames de

Funcié de transferencia. Exemples. Trans
blocs i de fluxe. Regla de Mason.

72 ANALISI TEMPORAL DE SISTEMES CONTINUS. Sistemes de primer ordre:
dre: cas interactiu i no interactiu. Regim

Exemples fisics: t€rmics,

Parimetres caracteristics. Sistemes de segon Or
sotaesmorteit. Analisi de sistemes d’ordre superior. Modo dominant.

de nivell, etc.

2.3 ANALISI FREQUENCIAL. Resposta d’un sistema lineal.
Els diagrames de Nyquist i Bode: obtencié. Sistemes de fase mi
amb retard. Especificacions en el domini frequencial. Exemples.
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nima i no minima, Sistemes

Tema 3. ANALISI DE SISTEMES REALIMENTATS

3.1 Elements del llag de control.Efectes de la realimentacio. Equacié caracteristica. Accié
. Acci

proporcional,integral i derivada. Precisi :
o . Precisio: es : : i
bertorbiacis tudi del regim estacionari. Presencia d’una

3.2 Analisi de sistemes realimentats ( oc
] . ) ? . CD!I[- . El ll : ? [ o
B it o siouns sistemes; Ceroles de H)aIL de les arrels. Regles d’obtencié. Aplicaci6

3.3 ESTABILITAT. Criteris ics i
h Aty geometrics 1 al i ; . .
Estabilitat relativa: Marges de guany i de fa:e‘g;:b;:;‘j;l i estabilitat. Estabilitat condicional.

Tema 4. DISSENY

4.1 DISSENY D’UN SISTEMA DE CONTROL. Introduccid.

Objectius del dissen i :
y. Seguiment i soroll. Funci ibili —
B i, uncié sensibilitat. Especificaciéns temporals i

4.2 Principi del disseny en el domini i
: omini frequencial. Métodes de disseny b: -
Bode i el lloc de les arrels. Metode d’anulacid. Assignacio de pt;ls.nlzxii?]\iser: L

4.3 REGUL

. Méi?ois EID. Control PID. Interpretacié dels parAmetres. Métode de sintonia
. v ivetodes ismtunfa en llag obert i llag tancat: Ziegler Nichols

Problemes d’operacié. Reguladors PID discrets. |

BIBLIOGRAFIA

1.- K. Ogata. Ingenieria de control moderna. ed. Prentice-Hall
2.- C.R. Dorf. Sistemas de Control Moderno. ed Addison Wisley

3.- S.Thompson Cont
: trol Systems. Engineering and i
ed. Longman Scientific and Technical. S -

4. Smith-Corripio. Princi
| p10. Principles ¢ actic :
b ples and practice of automatic process control. ed. John Wiley and

PRACTIQUES.
1.- Simulaci6. Llenguatge SIMNON. Linealitzacié.

Wil E'm {] L i 1

analogic.

3.- Analisi fr i
' equencial. Cas de sistemes amb i ar S
Esmdi d’un procés real. amb 1 sensa retard. Aproximacié a modo dominant.




4 - Sintonfa automatica de PID’s. Métode empiric. Métodes en llag obert i tancat (Ziegler
Nichols).

5.- Control de temperatura. Mostreig del senyal. Programaci6 de la tarja de conversors.
Sintonia i problemes d’operacio.

1326 - CONTROL DE PROCESSOS INDUSTRIALS

Tema 1. CONTROL DIGITAL

1.1 SISTEMES DISCRETS. Mostreig i reconstrucci6 d’un senyal. La transformada Z.
Propietats. Funcio de transferencia discreta. Discretitzacié d’un model continu. Filtre d’ordre

Cero.

12 ANALISI EN EL PLA Z. Aplicacié del pla s al pla z. Lloc de les arrels. Analisi
frequencial. Precisi6 i estabilitat.

{3 DISSENY DE CONTROLADORS DIGITALS. Métodes aproximats: Aplicaci6 de pols
i ceros. La transformacié bilineal. Métodes directes: Disseny en el pla z. Lloc d’arrels.

Tema 2. CONTROL DE PROCESSOS

21 ELEMENTS DE PROCESSOS. Fonnaments fisics. Processos de mescla i separacio.
Processos térmics. Modelat.

7 2 ESTRUCTURES DE CONTROL. Control en cascada. Control feedforward. Control de
relacié. Control selectiu i override. Métodes de disseny.

2.3 INTERACCIO EN ELS LLACOS DE CONTROL. Estabilitat. Matriu de guanys relatius
de Bristol. Estudi de la interacci6. Estructures de desacoblament.

Tema 3. CONTROL INDUSTRIAL

31 INSTRUMENTACIO. Fonnaments fisics. Métodes de mesures: Nivells, presio, cabals,
temperatura. Actuadors: la valvula electroneumatica. Caracteristiques i dimensionament.

32 REGULADORS INDUSTRIALS. L’ordinador: funcions 1 arquitectura. Regulador
industrial. Control supervisor. Control distribuit. Caracteristiques. Els sistemes experts en el
control de processos.

33 AUTOMATS PROGRAMABLES. Arquitectura. Xarxes 1ogiques i sequencials. Disseny:
diagrames de contacte. GRAFCET. Aplicaci6 a exemples practics.
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Tema 4. CONTROL AVANCAT

4.1 PROCESSOS ESTOCASTICS. C itzaci ionar;
i ; . Caracteritzaci6. Estacionarietat i ergodicitat
pertorbacions: models ARMA, CARMA, CARIMA. Funcions de Curlg'al Iacita'j‘ i

4.2 CONTROL OPTIM. Plantejament del problema. Principi

dinamica. El Regulador lineal quadrtic. El fi o e

Itre de Kalman. Separabilitat.

4.3 IDENTIFICACIO. Métodes generals. E -
=l Lol L . Entrades especials: Resposta t ‘ :
[dentificacié per minims quadrats. Métodes de identificacié recufsiva emporal 1 frequencial.

-:j COﬁTdROL ;ﬂ%:DAPTATIU. Pr.in.c:ipi. Reguladors auto- sintonitzats. Regulaci6
signacio de pols 1 per varianza minima. Prediccié dptima. Controladors GPC =

BIBLIOGRAFIA

1 Smuth-Corripio "Principes g .
. pes and Practice of Automatic Process Control" John Wiley and

2 Stephanopoulos G. Chemical Process Control.Prentice- Hall 84

3 Balchen J.G., Mumme K.I. P .
Reynhold. 1988 rocess Control. Structures and applications. Van Nostarnd

4 Phillips

C.L., Troy N 'S : s o _
o roy Nagle H. "Sistemas de control digital. Andlisis y disefio” Gustavo Gili.

5 Ollero A. "Control por computador" Marcombo. 1991

PRACTIQUES

l.- Control de posicid i velocitat d’un motor desde un PC.
2.- Utilitzaci6 de sensors i actuadors. Calibrat.

3.- Disseny de controladors en cascada i feedforward.

4.- Estudi de la interaccié en un sistema multivariable.

3.- Control sequencial: Disseny i Programacié d’un PLC.

6.- Identificacié d’un procés real.
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