PROGRAMA DE CONTROL AUTOMATIC

INTRODUCCIO: Realimentacié. L'ordinador en el control 1 hora
TEMA 1 Modelatge de sistemes fisics. Sistema fisic i model. Principis basics
de modelatge. Exemples. 1 hora

TEMA 2 Resolucié d’equacions diferencials lineals. Exemples de sistemes
dinamics. Linealitzacié de models matematics. 3 hores

TEMA 3 Simulacié: Introduccié. Métodes de resolucié d’equacions diferencials
i algebraiques. LLenguatges de simulacié. 3 hores

TEMA4 Transformada de Laplace. Propietats. Funcié de transferéencia.
Transformada inversa. Resposta a entrades especials. Diagrames de

blocs; algebra. 3 hores

TEMAS5 Analisi temporal. Configuraci6 de pols i zeros. Sistemes de primer i
segon ordre. Exemples. Sistemes d’ordre superior. 3 hores

TEMAG6 Representacié interna. Equacié d’estat i resolucié6. Formes
canoniques. Controlobilitat i observabilitat. 3 hores

TEMA 7 Analisi freqiiencial. Resposta en régim estacionari. Diagrames de
. Nyquist i Bode. Cas de retards i fase no minima. 3 hores
TEMA 8 Sistemes realimentats. Efectes de la realimentacié. Equacié
caracteristica. Preséncia d'una pertorbacié. Precisi6. Reégim

estacionari. 3 hores

TEMA 9 Estabilitat. LLoc de les arrels. Criteris algébrics i geometrics.
Estabilitat relativa i condicional. 3 hores

TEMA 10 Disseny: principi i objectius. Especificacions. Diseny en el pla

complexe. Reguladors PID: sintonia. 4 hores

PRACTIQUES:  1.- Modelatge i linealitzaci6. SIMNON.

9.- Estudi d’'un sistema realimentat. MATLAB.
3.- Sintonia d’un regulador.
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