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 =
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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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