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CONTROL DE PROCESSOS

Primer Quatrimestre

1. Estructures de Control

- Introduccié

- Control Feeforward

- Control Cascada

- Control Ratio

- Compensacié de retards : Predictor de Smith
- Internal Model Control (I.M.C.)

2. Sistemes Multivariables : Introduccié

- Introducié
- Exemples de Sistemes Multivariables
- Interaccio i Aparellament
- Repercussid en Pestabilitat
- Mesures d’Interacci6
- Bristol RGA
- Misalignment Angles
- Disseny de Controlados
- Desacoplament
- Altres metodes

3. Espai d’Estat : Estudi Estructural

- Introducié

- Controlabilitat

- Observabilitat

- Dualitat i descomposicié de 1’espai d’estat
- Introduccié a la Realitzacid

4. Espai d’Estat : Realimentacio d’Estat

- Introduccié
- Realimentacié d’Estat
- Sistemes SISO : Assignacié de pols
- Disseny a partir de la forma canonica controlable
- Formula de Ackerman
- Sistemes MIMO : Assignaci6 de pols
- Métode Dyadic
- Métode Full-rank
- Sistemes MIMO : Desacoplament
- Consideracions sobre 1’estacionari
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- Observacié de I’Estat
- Introduccié als Observadors
- Tipus d’Observadors
- Observador d’ordre complert
- Observador d’ordre reduit
- Observador actual
- Disseny de 1’Observador
- Principi de Separacié

5. Control Optim

- Introduccié
- Programacié Dinamica i Principi d’Optimalitat
- Regulador Lineal Quadratic (LQR)
- Observacié 6ptima : Filtre de Kalman
- Regulador Lineal Quadratic Gaussia (LQG)
- Introduccié als observadors robustos
- Métode LTR

6. Sistemes Multivariables : Pols Zeros i Estabilitat

- Introduccié
- Representacions de Sistemes Multivariables
- Pols i1 Zeros en Sistemes Multivariables
- Criteri de Nyquist generalitzat
- Matriu de Nyquist i Bandes de Gerschgorin

7. Sistemes Multivariables : Disseny Frequencial

- Introduccid
- Métode de la matriu inversa de Nyquist
- Métode dels llocs caracteristics

8. Sistemes Multivariables : Sensitivitat i Robustessa

- Introduccié

- Plantejament del problema
- Valors Singulars

- Incertessa

9. Sistemes No-Lineals

- Introduccié

- Analisi a traves de la funcié Descriptivs
- Analisi en el pla de fase

- Altres metodes
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Segon Quatrimestre

10. Dinamica de processos : Fonaments

- Introduccié
- Fenomens de transport
- Processos termics
- Conduccié
- Canviadors de calor
- Columnes de destil.lacié
- Fonaments
- Estudi grafic
- Refrigeracié
- Reaccions Quimiques
- Dinamica de Fluids
- Elements
- Teorema de Bernoulli

11. Instrumentacié

- Introduccié
- Nomenclatura
- Generalitats
- Calibrat
- Mesures
- Pressié
- Nivell
- Cabal
- Temeperatura
- pH
- Valvules de control
- Tipus
- Obturadors
- Caracteristiques inherents 1 efectives
- Dimensionament
- Cavitacié
- Bombes 1 Compressors : caracteristiques

12. Control de Processos

- Introduccié

- Processos de nivell, pressié i flux.
- Processos d’energia calorifica

- Control de pH

- Combustid
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13. Identificacio

- Introduccié

- Resposta en fregiiencia

- Processos estocastics

- Funcions de correl.lacié

- Metodes basats en funcions de correl.lacié
- Identificacié per minims quadrats

- Meétodes recursius

14. Control Adaptatiu

- Introduccié

- Classes de Controls Adaptatius

- Reguladors per assignacié de pols
- Reguladors per varianga minima
- Control predictiu : GPC

- Métode MRAS

15. Reguladors Industrials

- Introduccié

- Caracteristiques. Exemples

- Reguladors Autosintonitzats

- Regulador EXACT : Descripci6 i funcionament

16. Automates Programables

- Introduccié

- Xarxes logiques i Sequencials

- Arquitectura dels PLC

- Disseny : diagrames de contactes
- Aplicacions

17. Control per Ordinador

- Introduccié
- Funcions de 1’ordinador en el control
- Control Supervisor
- Sistemes de Control Distribuit (SCD)
- Xarxes de comunicacio
- Conficuracié de sistemes
- Exemples de SCD
- Caracteristiques
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18. Noves tendencies

- Introduccié

- Aplicacions de la IA al control
- Sistemes Experts
- Control Fuzzy

- Xarxes Neuronals

- Altres
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