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A guesta és una assignatura de caracter obligatori que Simparteix en el primer quadrimestre del tercer
curs de latitulacio de Grau en Enginyeria Electronica Industrial. La carrega lectivatotal ésde 6 ECTS.
[Lacarregadetreball per I'alumne és de 150 hores a Ilarg del quadrimestre, de les quals 60 son
presencialsi 90 son de treball forad'aula.

A questa assignatura conforma de manera Unica la materia"Dinamicai Control". Es tracta d'una
assignatura multidisciplinar que had'aportar al'alumne unavisio global i practica dels sistemes

|L'assignatura proveiral'alumne dels coneixements teorics i practics necessaris per alaresolucio de
problemes en el camp de I'Enginyeria de Control, per al'andlisi i laimplementacio dels sistemes de
control realimentats que sdn necessaris en €l's equips electronicsi en el's processos de produccio
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|L'assi gnatura pretén capacitar I'alumne per al'analisi i € disseny dels sistemes de control. Sabordaran els
problemes de la modelitzacié dels processos i €l seu control realimentat. Es presentaran els metodes
grafics usats per arepresentar sistemes realimentats (diagrames de blocs o de flux), i els metodes per
analitzar |'estabilitat dels mateixos. Finalment es descriuran els metodes habituals de disseny de
compensadors PID analogics.

CONEIXEMENTS PREVIS

Relacié amb altres assignatures de la mateixa titulacio

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 frequéncia i les funcions de transferéncia (que
es tracten en l'assignatura Teoria de Xarxes Eléctriques de primer curs).

- L'electronica

COMPETENCIES

1404 - Grau d'Enginyeria Electronica Industrial

- CG3 - Coneixement en matéries basiques i tecnologiques, que els capacite per a l'aprenentatge de
nous metodes i teories, i els dote de versatilitat per adaptar-se a noves situacions.

- CG4 - Capacitat de resoldre problemes amb iniciativa, presa de decisions, creativitat, raonament
critic i de comunicar i transmetre coneixements, habilitats i destreses en el camp de I'enginyeria
industrial (amb la tecnologia especifica d'electronica industrial)

- CG23 - Coneixements sobre els fonaments d'automatismes i els metodes de control

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:
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* Ser capag de modelitzar alguns dels processos fisics més freqlients en laindustria (CG3).

» Conéixer i ser operatiu en el maneig dels diagrames de blocsi de flux per representar els sistemes
realimentats (CG3).

» Analitzar si un sistemarealimentat sera estable o0 no, i, en cas que no ho siga, saber determinar els seus
marges d'estabilitat (CG23).

* Conéixer els diferents tipus de compensacié que es poden utilitzar (CG23).

* Dissenyar i implementar el compensador d'un sistema de control acord a unes especificacions
transitories / frecuencials (CG4, CG23).

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. Obtencio 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-lacié. Resposta en frequiéncia.

- Sistemes de segon ordre amb zero.

- Sistema reduit equivalent.

3. Representacid i Calcul dels Sistemes Realimentats

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

- Propietats dels sistemes realimentats: Sensibilitat. Precisié de regulacid. 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 (CG3, CG23). Despreés, €l professor podra proposar
un problemarelacionat per ala seuarealitzacio no presencial (CG4, CG23), que es resoldra en la seglient
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 convocatorial'alumne podratriar entre dues modalitats d'avaluacié: avaluacio continua o
avaluaci¢ per examen final. En segona convocatoria l'alumne sempre sera avaluat per la modalitat
d'examen final. Totes dues modalitats es detallen a continuaci.
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a) Modalitat d'AVALUACIO CONTINUA:
- Avaluacio de teoria-problemes:

Esredlitzaran 2 examens parcials: €l primer ameitat de quadrimestre, i €l segon el diafixat pel centre per
alarealitzacio de I'examen de primera convocatoria. Els alumnes que aproven el primer parcial només
hauran d'examinar-se dels continguts de la segona part de |'assignatura en el segon parcial, i la seua nota
de Teoria-Problemes (nota_teorpro) sobtindra com a mitjana aritmética de tots dos parcials. Els alumnes
gue suspenguen € primer parcial hauran d'examinar-se de tota l'assignatura en el segon parcial, obtenint
nota_teorpro directament d'aqueix examen.

- Avauaci6 de laboratori:

Esredlitzara|'avaluacio continua de les practiques de laboratori i sSobtindranota_prac com amitjana
aritmetica de totes elles.

Esredlitzara un examen de laboratori, que en cas d'aprovar-se determina nota_test. En cas contrari
nota_test = 0.

Laqualificacio final de laboratori es calculara com:
nota lab = 0.7*nota_prac + 0.3*nota_test.
b) Modalitat dEXAMEN FINAL:

Esreditzara un examen final de teoria-problemesi un altre de laboratori en la data fixada pel centre,
obtenint-se directament nota_teorpro i nota_lab d'aguests examens. Per a poder acollir-se a aquesta
modalitat en primera convocatoria, I'alumne haura d'indicar-lo a professor de laboratori al'inici de les
classes, evitant ser avaluat per aquest de manera continua, i no haura de realitzar €l primer examen parcial
de teoria-problemes.

Independentment de la modalitat d'avaluacio triada, sera necessari un minim de 5 tant en teoria-problemes
(nota_teorpro) com en laboratori (nota_lab) per aaprovar. En aqueix cas lanotafinal de l'assignatura
sobtindra de la segiient manera:

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

En cas contrari: Nota_final = min(nota_teorpro, nota |ab).

En qualseval cas, €l sistemad'avaluacio esregira pel que sestableix en el Reglament d'Avaluacio i
Qualificacié de laUniversitat de Vaenciaper aGrausi Masters.

34929 Dinamica i control 6



Guia Docent
34929 Dinamica i control

REFERENCIES

Basiques

- b1: Ingenieria de Control Moderna. Katsuhiko Ogata. Ed. Pearson. ISBN: 9788483226605. ISBN (e-
book): 9788483229552.

http:/www.ingebook.com/ib/NPcd/IB_BooksVis?cod_primaria=1000187&codigo_libro=1259
- b2: Sistemas de Control Moderno. Richard C. Dorf. Ed. Pearson. ISBN: 9788420544014.
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