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Prerequisits

Es recomanable haver cursat i aprovat Fonaments de Senyals i Sistemes aixi com coneixements de calcul i
equacions diferecials.

Objectius

Entendre el comportament d'un sistema lineal i arribar a dissenyar un regulador que permeti un bon
comportament tant pel que fa a la dinamica (estabilitat) com al seguiment d'una consigna (precisio).

® Coneixements : Analisi, mitjangant la metodologia de Laplace, del comportament d'un sistema continu
realimentat. En especial, I'estabilitat i la precisié. Disseny de controladors, en série amb el sistema, per
assolir determinades especificacions.

® Habilitats : en aquesta assignatura és important saber fer anar diferents técniques grafiques que ajuden
tant a I'analisi com el disseny, i son: el diagrama de Bode, el lloc de les arrels, i la representacié polar
per tal de poder aplicar el criteri d'estabilitat. També és necessari fer anar MATLAB per fer les
simulacions del comportament del sistema.

® Competencies : Comunicacio oral i escrita, Capacitat d'analisi i sintesi; raonament critic; capacitat de
resolucio de problemes.

Competencies

® Actitud personal

® Aplicar I'electronica com a tecnologia de suport en altres camps i activitats, i no només en I'ambit de les
Tecnologies de la Informaci6 i les Comunicacions.

® Aprendre nous métodes i tecnologies a partir dels coneixements basics i dels tecnologics, i tenir
versatilitat per adaptar-se a noves situacions

® Comunicacié

® Concebre, dissenyar, implementar i operar equips i sistemes electronics, d'instrumentacioé i de control.

® Fer mesures, calculs, valoracions, taxacions, peritatges, estudis, informes, planificacié de tasques i
altres treballs analegs en I'ambit dels sistemes de telecomunicacio

® Habits de pensament

® Habits de treball personal

® Resoldre problemes amb iniciativa i creativitat. Prendre decisions. Comunicar i transmetre
coneixements, habilitats i destreses, comprenent la responsabilitat ética i professional de I'activitat de
I'enginyer técnic de telecomunicacio.

® Treball en equip



® Treballar en un grup multidisciplinari i en un entorn multilingte, i comunicar, tant per escrit com
oralment, coneixements, procediments, resultats i idees relacionats amb les telecomunicacions i
I'electronica

Resultats d'aprenentatge

1. Aplicar I'electronica al control de sistemes de transformacié energética, especialment en el camp de les

energies renovables.

2. Aplicar l'electronica com a tecnologia de suport en altres camps i activitats, i no només a I'ambit de les

Tecnologies de la Informacio i les Comunicacions.

3. Assumir i respectar el rol dels diversos membres de I'equip, aixi com els diferents nivells de

dependéncia de I'equip.

4. Comunicar eficientment, oralment i per escrit, coneixements, resultats i habilitats, tant en entorns

professionals com davant de publics no experts.

Desenvolupar estratégies d'aprenentatge autonom.

Desenvolupar la capacitat d'analisi i de sintesi.

Desenvolupar un pensament i un raonament critics.

Dissenyar circuits d'electronica analdgica i digital, de conversié analogic-digital i digital analdgica per a

aplicacions de telecomunicacié i computacio.

9. Documentar I'especificacio, disseny, implementacio i test dels sistemes d'instrumentacié i control.

10. Especificar i utilitzar instrumentacio electronica i sistemes de mesura.

11. Identificar els problemes d'interferéncies i compatibilitat electromagnética.

12. Mantenir una actitud proactiva i dinamica respecte al desenvolupament de la propia carrera
professional, el creixement personal i la formacié continuada. Tenir esperit de superacio.

13. Realitzar I'especificacio, implementacié, documentacio i posada a punt d'equips i sistemes, electronics,
d'instrumentacio i de control, considerant tant els aspectes técnics com les normatives reguladores
corresponents.

14. Traslladar el concepte de soroll als sistemes electronics i analitzar els seus efectes en circuits
d'instrumentacio.

15. Treballar cooperativament.

16. Treballar de manera autonoma.

17. Utilitzar aplicacions de comunicacioé i informatiques per recolzar el desenvolupament i explotacio
d'aplicacions d'electronica.

18. Utilitzar eines informatiques per al desenvolupament de sistemes d'instrumentacié i control.

19. Utilitzar la teoria de la realimentacio i els sistemes electronics de control.

Continguts

El curs es pot estructurar en aquests 4 blocs tematics

Introduccié al control i a la realimentacié

En aquest primer tema introduirem el concepte de control i de realimentacid. Es presentara el marc general de control
a partir de diversos exemples i la seva interpretacio historica. Es presentaran les diferents formes de representar
sistemes dinamics lineals i els enfocaments del control classic i modern. A partir de la Transformada de Laplace es
representaran els sistemes mitjangant un diagrama de blocs I'algebra del qual estudiarem. La funcié principal del
control es presentara per mitja del metode de col-locacié de pols com un métode de directe de sintesi d'un controlador.
Analitzarem les seves dificultats i tendéncies en el disseny de controladors aixi com els principals problemes de
control.

Analisi temporal




S'obté la funcio de transferéncia en llag tancat i I'equacié caracteristica. Les seves arrels determinen el comportament
dinamic del sistema a canvis en la consigna i a entrada de pertorbacions. El tema es centra en l'estudi dels principals
efectes de la realimentacio.

Analisi freqiiencial

S'introdueix el concepte de resposta frequencial. S'utilitza la representacié polar i el diagrama de Bode per fer I'analisi
del sistema des del punt de vista freqiencial.

Punt important del tema és entendre el criteri general d'estabilitat de Nyquist, i a partir d'ell el criteri simplificat, que
permet introduir els marges d'estabilitat de guany i de fase.

Disseny de sistemes de control

Amb ajuda de la formulacié de control per model intern (IMC), es dissenya un control que permet assolir unes
especificacions sobre el seguiment de consigna i sobre la dinamica (rapidesa, oscil-lacions,....). També s'introdueixen
els controladors PID.

Metodologia

Aquesta assignatura té un marcat caire d'enginyer. Teoria: és més aviat metodologia, per tant no és gaire
diferent que els Problemes. Practiques: amb simulacié s'estudien els problemes fets amb calcul, la qual cosa
ajuda a entendre'ls millor. Per aixd cal que I'alumne faci els exercicis que es proposen. Atés que el grup no és
nombros, es dedicaran unes hores de classe teorica a fer seminaris en els que es "forci" als alumnes a
participar en les discussions sobre els temes ja explicats a teoria. La realitzacié de les practiques és
obligatoria i a I'alumne se 'avalua al llarg de les sessions d'acord amb el seu rendiment a les sessions. També

es tindra en compte el treball previ de preparacio.

Activitats formatives

Titol Hores ECTS Resultats d'aprenentatge

Tipus: Supervisades

Clases de Problemes 15 0,6 1,2,3,4,5,6,7,8,9,10, 11, 13, 14, 15, 16, 17, 18, 19
Clases de Teoria 30 1,2 1,2,3,5,6,7,8,9,10, 11,12, 13, 14, 16, 17, 18, 19
Practiques 15 0,6 1,2,3,4,5,6,7,8,9,10, 11,12, 13, 14, 15, 16, 17, 18, 19

Tipus: Autonomes

Estudi i resoluci6 de problemes 80 3,2 1,2,3,4,5,6,7,8,9,10, 11,12, 13, 14, 15, 16, 17, 18, 19

Avaluacié

Avaluacié continuada Examen final 2a convocatoria



Si Obert a tothom si

Amb les practiques aprovades.

NOTA_FINAL=0.7*NotaExamen+0.3*NotaPractiques  Obert a tothom

Cal tenir NotaExamen >= 5 i NotaPractiques > = 5 Amb les practiques
per aprovar. En cas contrari, |'assignatura estara aprovades
suspesa.
Activitats d'avaluacié
Titol Pes Hores ECTS Resultats d'aprenentatge
Proves escrites 100% 10 0,4 1,2,3,4,5,6,7,8,9,10, 11,12, 13, 14, 15, 16, 17, 18, 19
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