PROGRAMA DE CONTROL PER COMPUTADOR

INTRODUCCIO 1 hora
TEMA 1 Sistemes discrets. Transformada Z. Propietats. Resolucié d’equacions
en diferéncies. 4 hores
TEMA 2 Mostreig. Analisis frequencial. Teorema del mostreig. Reconstruccié
de senyals. Filtres. 4 hores
TEMA 3 Conversors AD/DA: Principi de funcionament. Caracteristiqukhores
TEMA 4 Sistemes mostrejats: Funcidé de transferéncia. Analisi de
configuracions. 2 hores
TEMA 5 Analisi de sistemes: Precisié i estabilitat. Extensié meétodes
frequencials. 3 hores
TEMA 6 Disseny de sistemes: Aproximacié continua. Técniques en el pla Z.
Sintonia de PID’s discrets. Periode de mostreig. 5 hores
TEMA 7 Realimentacié d’estat. Metode d’assignacié de pols. L’observador.
Principi de separacié. ‘ 2 hores
TEMA 8 El regulador quadratic linial. El filtre de Kalman. H 2 hores
TEMA 9 Efectes de la quantificacié. No linialitats. Filtres anti-aliasing. Altres
" consideracions. 2 hores
PRACTIQUES: 1.- Control d'un motor de continua (3 h/sessio)
2.- Control del bra¢ d’'un robot. (3 h/sessid)
3.- Control de nivell d’'un deposit. (3 h/sessid)
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