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

Aquesta assignatura conforma de manera Unicala matéeria "Dinamicai Control". Estracta d'una
assignatura multidisciplinar que ha d'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'andlisi i laimplementacié dels sistemes de
control realimentats que son necessaris en els equips electronicsi en els processos de produccid
industrials.
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VNIVERSITAT G D VALENCIA

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 capac de modelitzar alguns dels processos fisics més frequients en laindastria (G3).

o Conéixer i ser operatiu en € maneig dels diagrames de blocsi de flux per representar els sistemes
realimentats (G3).

» Andlitzar si un sistemareaimentat sera estable o no, i saber determinar els seus marges d'estabilitat
(TES).

» Conéixer els diferents tipus de compensaci6 anal0gica que poden utilitzar, aixi com laseva
implementacié amb amplificadors operacionals (TE6).

 Dissenyar i implementar el compensador d'un sistema de control analogic acord a unes
especificacions d'acompliment transitori (G4, G6, TES).

DESCRIPCIO DE CONTINGUTS

1. Introduccié al Control Realimentat

- Terminologia i definicions.
- Exemples de sistemes de control.
- Historia del control automatic.

2. Dinamica de Sistemes

- Introducci®.

- Modelitzacié. Obtencié d'equacions diferencials no lineals.

- Linealitzacio. Obtencid de funcions de transferencia.

- Sistemes de primer ordre sense zeros. Temps d'establiment.

- Sistemes de primer ordre amb zero.

- Sistemes de segon ordre sense zeros. Sistema sobreamortit. Sistema subamortit. Coeficient
d'amortiment. Sobreoscil-lacio. Resposta en freqiencia.

- Sistemes de segon ordre amb zero.

- Sistema reduit equivalent.

3. Representacio6 i Calcul dels Sistemes Realimentats

- Diagrames de blocs: Realimentacié basica. Guany de llag i guany de llag tancat. Senyal d'error. Regles
de simplificacié grafica. Exemples.

- Propietats dels sistemes realimentats: Sensibilitat. Precisio de regulacié. Correccié dinamica.

- Diagrames de flux: Regles de simplificacié grafica. Exemples. Transformacié de diagrames de blocs a
diagrames de flux. Regla de Mason. Exemples d'aplicacio.
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4. Analisi Estatic dels Sistemes Realimentats

- Introduccid. Relacions estatiques en un procés no lineal.

- Analisi estacionaria. Model estatic de l'actuador, procés i sensor. Analisi estatica del sistema
realimentat. Exemples.

- Errors unitaris: errors de posicid, de velocitat i d'acceleracié. Sistemes de tipus 0, 1 2.

- Conclusions.

5. Estabilitat dels Sistemes Realimentats

- Introducci®.

- Estabilitat en lla¢ tancat: Polinomi caracteristic. Condicié necessaria d'estabilitat.

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

- Analisi d'estabilitat relativa: Criteri d'estabilitat de Nyquist. Diagrama de Nyquist.

- Marges de fase i de guany. Estabilitat basada en els marges. Estabilitat i retards.

- Relacions entre caracteristiques de llac obert i de lla¢ tancat: Diagrames de Bode de lla¢ tancat.
Temps d'establiment i freqiiéncia d'encreuament de guany. Sobreoscil-laci6 i marge de fase.

6. Disseny dels Sistemes de Control Realimentat

- Introduccio.

- Tipus de compensadors analdgics: compensadors P, |, D, PD, PI, Pl+pol, PID, Avancament,
Endarreriment, Endarreriment-Avancament, PID+pol, PID+2 pols.

- Disseny basat en la resposta en freqiéncia del llac: Especificacions de disseny sobre el Bode del llag.
Determinacio de la mena de compensador adequat. Exemples.

- Disseny frequencial asimptotic. Exemples de disseny.

- Disseny frequiencial analitic. Necessitat de prefiltre. Exemples de disseny.

- Disseny saobre el lloc de les arrels: Calcul dels pols dominants. Condicions de I'argument i del modul.
Exemples de disseny.

- Exemple d'aplicacié.
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VOLUM DE TREBALL

ACTIVITAT Hores % Presencial
Classes de teoria 30,00 100
Practiques en laboratori 20,00 100
Practiques en aula 10,00 100
Elaboraci6 de treballs en grup 15,00 0
Estudi i treball autonom 40,00 0
Lectures de material complementari 5,00 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 laintroduccié d'un contingut nou,
Sil-lustrara la seua aplicacio amb exemples practics (G3, G4, G5, G6, TE6). Despreés, el professor podra
proposar un problemarelacionat per ala seuarealitzacié no presencial (G4, TE6), que esresoldraen la
seguent classe de problemes.

CLASSES DE PROBLEMES.

Durant les classes de problemes el professor resoldra problemes-exemple i tots els problemes proposats
als alumnes per ala seuarealitzacié no presencial.

CLASSES DE LABORATORI.

Simpartiran en els laboratoris del centre. Larealitzacio de les practiques requerira d'equips el ectronics
especificsi ordinadors. Els alumnes sorganitzaran en grups de 2 o 3 alumnes. Les practiques disposaran
d'un guio descriptiu d'aquestes.

AVALUACIO

En primera convocatoria el alumno podra elegir entre dos modalidades de evaluacion: evaluacion
continua o evaluacion por examen final. En segunda convocatoria el alumno siempre sera evaluado por la
modalidad de examen final. Ambas modalidades se detallan a continuacion.
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a) Modalidad de EVALUACION CONTINUA:
- Evaluacion de teoria-problemas:

Serealizaran 2 examenes parciales: el primero a mitad de cuatrimestre, y el segundo €l dia fijado por el
centro paralarealizacion del examen de primera convocatoria. Los alumnos que aprueben el primer
parcia solo tendran que examinarse de |os contenidos de |a segunda parte de la asignatura en el segundo
parcial, y su nhota de Teoria-Problemas (nota_teorpro) se obtendrd como media aritmética de ambos
parciaes. Los alumnos que suspendan el primer parcial tendran que examinarse de toda la asignatura en
el segundo parcial, obteniendo nota_teorpro directamente de ese examen.

- Evaluacion de laboratorio:

Serealizarala evaluacion continua de | as préacticas de laboratorio y se obtendra nota_prac como media
aritmética de todas ellas.

Se redlizard un examen de laboratorio, que en caso de aprobarse determina nota_test. En caso contrario
nota_test = 0.

Lacdlificacion final de laboratorio se calculard como:
nota lab = 0.7*nota_prac + 0.3*nota_test.
b) Modalidad de EXAMEN FINAL:

Seredlizard un examen final de teoria-problemasy otro de laboratorio en lafechafijada por € centro,
obteniéndose directamente nota_teorpro y nota_lab de dichos examenes. Para poder acogerse a esta
modalidad en primera convocatoria, € alumno deberaindicarlo a profesor de laboratorio a inicio delas
clases, evitando ser evaluado por éste de forma continua, y no deberarealizar el primer examen parcial de
teoria-problemas.

Independientemente de la modalidad de evaluacion elegida, serd necesario un minimo de 5 tanto en
teoria-problemas (nota_teorpro) como en laboratorio (nota_lab) para aprobar. En ese caso lanotafinal de
la asignatura se obtendra de la siguiente manera:

Nota_final = (2*nota_teorpro + nota_lab)/3.

En caso contrario: Nota_final = min(nota_teorpro, nota |ab).

En cualquier caso, € sistema de evaluacion se regira por lo establecido en €l Reglamento de Evaluacion i
Calificacion de la Universitat de Vaencia para Grados i Masters

(https://webges.uv.es/uv TaeWeb/M uestral nformaci onEdi ctoPubli coFrontA ction.do?acci %6200n=inicio& i
dEdi ctoSel eccionado=5639)
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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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