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RESUM

Aguesta és una assignatura de caracter obligatori que simparteix en el primer quadrimestre del tercer curs
de latitulacio de Grau en Enginyeria Electronica de Telecomunicacié. La carregalectivatotal ésde 6
ECTS. Lacarregade treball per I'alumne és de 150 hores a Ilarg del quadrimestre, de les quals 60 son
presencialsi 90 son de treball forad'aula.

Aquesta assignatura conforma de manera Unicala matéria "Dinamicai Control". Es tracta d'una
assignatura multidisciplinar que had'aportar al'alumne unavisio global i practica dels sistemes
realimentats.

L'assignatura proveiral'alumne dels conei xements teorics i practics necessaris per alaresolucio de
problemes en el camp de I'Enginyeria de Control, per al'andlis i laimplementacié dels sistemes de
control realimentats que son necessaris en els equips electronicsi en els processos de produccid
industrials.
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L 'assignatura pretén capacitar I'alumne per al'andlisi i € disseny dels sistemes de control. Sabordaran els
problemes de la modelitzacié dels processosi €l seu control realimentat. Es presentaran els metodes
grafics usats per arepresentar sistemes realimentats (diagrames de blocs o de flux), i els métodes per
analitzar |'estabilitat dels mateixos. Finalment es descriuran el's méetodes habituals de disseny de
compensadors PID analogics.

CONEIXEMENTS PREVIS

Relacié amb altres assignatures de la mateixa titulacié

No heu especificat les restriccions de matricula amb altres assignatures del pla d'estudis.

Altres tipus de requisits

Els coneixements previs recomanables per seguir el curs de l'assignatura son:

- Els que s'adquireixen en les assignatures de matematiques que s'imparteixen en primer curs
(especialment Matematiques | i Il). Dins d'aquests coneixements cal destacar els calculs amb variable
complexa i la transformada de Laplace.

- La teoria de circuits, les representacions de resposta en freqiiéncia i les funcions de transferéncia.

- L'electronica analogica basica.

- Les equacions de Newton per a la dinamica de translacié

COMPETENCIES

1402 - Grau d'Enginyeria Electronica de Telecomunicacié

- G3 - Coneixement de materies basiques i tecnologies que el capacite per a I'aprenentatge de nous
metodes i tecnologies, aixi com que el dote d'una gran versatilitat per adaptar-se a noves situacions.

- G4 - Capacitat per resoldre problemes amb iniciativa, presa de decisions, creativitat, i de comunicar i
transmetre coneixements, habilitats i destreses, comprenent la responsabilitat ética i professional de
I'activitat de I'enginyer técnic de telecomunicacio.

- G5 - Coneixements per a la realitzacié de mesures, calculs, valoracions, taxacions, peritatges,
estudis, informes, planificacié de tasques i altres treballs analegs en el seu ambit especific de la
telecomunicacio.

- G9 - Capacitat per treballar en un grup multidisciplinari i en un entorn multilingtie i de comunicar, tant
per escrit com de forma oral, coneixements, procediments, resultats i idees relacionades amb les
telecomunicacions i I'electronica.

- G6 - Facilitat per al maneig d'especificacions, reglaments i normes de compliment obligat.

- TE6 - Capacitat per comprendre i utilitzar la teoria de la realimentacio i els sistemes electronics de
control.
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RESULTATS DE L'APRENENTATGE

Després d'haver superat I'assignatura Dinamicai Control, I'alumne ha d'haver adquirit una serie de
destreses, d'entre les que es destaquen:

* Ser capa¢ de modelitzar alguns dels processos fisics més frequients en laindastria.

o Conéixer i ser operatiu en € maneig dels diagrames de blocsi de flux per representar els sistemes
realimentats.

» Andlitzar s un sistemarealimentat sera estable 0 no, i saber determinar els seus marges d'estabilitat.

» Coneixer els diferents tipus de compensacio anal 0gica que poden utilitzar, aixi com la seva
implementacié amb amplificadors operacionals.

 Dissenyar i implementar el compensador d'un sistema de control analogic acord a unes
especificacions d'acompliment transitori.

DESCRIPCIO DE CONTINGUTS

1. Introduccié al Control Realimentat

Exemples, definicions i terminologia

. Dinamica de Sistemes

. Introduccié

. Sistemes lineals i no lineals

. Modelitzacié de sistemes. Exemples
. Técniques de linealitzacio

. Dinamica de sistemes de 1r ordre

. Dinamica de sistemes de 2n ordre

. Sistema reduit equivalent

~No ok, WWODNE DN

. Representacié dels Sistemes Realimentats

. Definicions

. Propietats del control realimentat

. Diagrames de blocs

. Diagrames de flux. Regla de Mason

A WDNPEFP ®

. Analisi Estatic dels Sistemes Realimentats

. Error estacionari

. Errors unitaris de posicid, velocitat i acceleracié
. Error i tipus d'un sistema de control

. Error de eixida

A WODNEFE B

34816 Dinamica i control 3



Guia Docent
34816 Dinamica i control

R

VNIVERSITAT G D VALENCIA

. Estabilitat dels Sistemes Realimentats

. Analisi d'estabilitat absoluta. Criteri de Routh-Hurwitz

. Analisi d'estabilitat relativa. Criteri de Nyquist.

. Marges de fase i de guany.

. Relacions entre caracteristiques freqliiencials i transitories

A WDNEFE O

. Disseny de Sistemes de control realimentat

. Introduccio

. Tipus de compensadors analogics

. Especificacions de disseny

. Disseny per métode asimptotic de resposta en freqiiéncia
. Disseny per métodes analitics de resposta en freqiiéncia
. Ajust PID per metodes experimentals

OOk, WNPEFE O

VOLUM DE TREBALL

ACTIVITAT Hores % Presencial
Classes de teoria 30,00 100
Practiques en laboratori 20,00 100
Practiques en aula 10,00 100
Elaboracio de treballs individuals 5,00 0
Estudi i treball autonom 40,00 0
Lectures de material complementari 5,00 0
Preparacio d'activitats d'avaluacié 10,00 0
Preparacio de classes de teoria 5,00 0
Preparacio de classes practiques i de problemes 25,00 0
TOTAL 150,00

METODOLOGIA DOCENT

CLASSES DE TEORIA.

L es classes de teoria Simpartiran de manera magistral. Després de laintroduccio d'un contingut nou,
sil-lustrarala seua aplicacié amb un problema-exemple. Després, el professor podra proposar un
problema relacionat per ala seuarealitzacié no presencial, que es resoldra en la seglient classe de
problemes.
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CLASSES DE PROBLEMES.

Els alumnes que ho desitgin podran lliurar (per mail i abans de |a classe de problemes) la solucio al
problema proposat pel professor durant I'Ultima classe de teoria. Es recollira un nombre limitat de treballs.
D'entre elstreballs que tinguin solucio correcta, € professor podratriar un perque I'alumne I'expose, i
SiniciT un debat entre alumne, professor i classe. El treball, la seua exposicio i la seua "defensa’ és
puntuablei computa en la nota de teoria-problemes. Durant la resta de la classe de problemes el professor
resoldra de manera magistral algun altre exercici.

CLASSES DE LABORATORI.

Simpartiran en els laboratoris del centre. Larealitzacié de les practiques requerira d'equips electronics
especificsi ordinadors. Els alumnes sorganitzaran en grups de 2 o 3 alumnes. Les practiques disposaran
d'un gui6 descriptiu de les mateixes. Al marge del guid, el professor formulara preguntes a cada grup. La
qualificaci6 d'aquestes respostes determinara la nota de I'avaluacié continua de les practiques. Al final del
quadrimestre, el professor suggeriralarealitzacié d'algun exercici puntuable per complementar la nota de
les practiques.

AVALUACIO

Per ala primera convocatoria, I'alumne podratriar entre dues modalitats d'avaluacié: avaluacio continua o
avaluacio per examen final. Ambdues es detallen a continuacio.

a) Modalitat de AVALUACIO CONTINUA:

- Avaluacio de la part de teoria-problemes:

Esreditzaran 3 examens parcials al llarg del quadrimestre. Si les notes en el's tres examens son superiors
a4 (sobre 10), esrealitzarala mitjana aritmetica d'aquestes, obtenint "nota parciales'. L'alumne podra
recuperar lanota dels parcials quinanotasigainferior a5 en I'examen final.

Es puntuaralarealitzacio i exposicio de problemes proposats pel professor, fins aun maxim de 2,5 punts,
obtenint la nota "nota_prob".

Laqualificacio de teoria-problemes es calcula com:

nota_teorpro = 0.75 * nota_parciales + nota_prob

- Avaluacio de la part de laboratori:

Es redlitzara avaluaci6 continua de les practiques de laboratori. Si I'alumne obté una nota superior a4
(sobre 10) en totes elles, es calculala mitjana aritmética "nota_prac". En cas contrari haura de realitzar
I'examen final de laboratori.
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Es puntuaran també exercicis addicionals de laboratori fins a un maxim de 3 punts, obtenint "nota_exp".
Laqualificacio de laboratori es calculara com:

nota lab = 0.7 * nota_prac + nota_exp

b) Modalitat d'avaluacié per EXAMEN FINAL:

Esrealitzara un examen final de teoria-problemesi de laboratori en la data fixada pel centre, obtenint
directament nota teorpro i nota_lab d'aquest examen.

Independentment de la modalitat d'avaluaci6 escollida, sera necessari un minim de 5 tant en teoria-
problemes (nota_teorpro) com en laboratori (nota_lab) per aprovar. En eixe cas, lanotafinal de
|'assignatura sobtindra de la seglient manera:

Nota = (2 * nota_teorpro + nota lab) / 3

En la segona convocatoria, I'alumne sempre sera avaluat per lamodalitat d'examen final.

REFERENCIES

Basiques
- Sistemas de Control Moderno. Richard C. Dorf. Ed. Pearson. ISBN: 9788420544014.

- Ingenieria de Control Moderna. Katsuhiko Ogata. Ed. Pearson. ISBN: 9788483226605. ISBN (e-book):
9788483229552,
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