Teoria de Control

Programa

1. Introduccio als sistemes de control

Definicié de sistema de control: parts constituents, senyals de referencia, control i sortida,
pertorbacions. Objectius d’un sistema control. Control en temps continu i control en temps
discret. Exemples.

2. Modelitzacié de sistemes

Tipus de sistemes dinamics: sistemes lineals i sistemes no lineals, sistemes variants i
sistemes invariants en el temps. Descripcid de sistemes dinamics mitjancant variables de
estat. Sistemes SISO i MIMO. Linealitzacié de sistemes no lineals. Exemples.

3. Dinamica de sistemes

Sistemes autonoms i no autonoms. Espai d’estats. Trajectories. Equilibri d’un sistema
autonom. Estabilitat. Analisis de estabilitat basat en criteris de Lyapunov. Conjunts
invariants: cicles limits.

4. Sistemes lineals

Sistemes lineals en espai d’estat. Matriu exponencial. Autovalors. Resposta for¢ada i lliure
de sistemes lineals. Caracteritzacid de sistemes SISO mitjangant la funcid de transferéncia.
Caracteristiques de la resposta transitoria: temps de establiment, maxim sobre impuls, etc.

5. Realimentacio d’estat

Controlabilitat. Estabilitzacié mitjangant realimentacio d’estat. Assignacid de pols
mitjangant realimentacié d’estat. Sistemes de primer i segon ordre. Sistemes de ordre
superior: aproximaciod de resposta transitoria mitjangant pols dominants. Formula de
Ackermann. Compensador dinamic (acci6 integral).

6. Realimentacio de sortida

Observabilitat. Disseny d’estimadors de estat. Caracteritzacié mitjancant la funcié de
transferéncia. Diagrama de blocs. Criteri de estabilitat de Routh-Hurwitz. Disseny de
controladors en sistemes SISO mitjangant el Lloc Geomeétric de les Arrels. Errors i
coeficients d’error en estat estacionari. Controladors de primer i segon ordre. Controladors
PID. Consideracions d’'implementacio de controladors PID.

7. Disseny de controladors en domini freqiencial

Resposta freqliencial de sistemes SISO. Diagrama polar i diagrama de Bode. Criteri
d’estabilitat de Nyquist. Extensio a sistemes con no-linealitats: la funcié descriptiva.
Estabilitat relativa: marges de guany i fase. Especificacions en domini frequiencial: marges



de estabilitat relativa i amplada de banda d’un sistema de control. Disseny de controladors
en domini freqliencial. Compensadors en retard i avanc de fase.
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Sistema de avaluacio

La qualificacié constara d'un examen final (EF) i d'un examen parcial a mig quadrimestre (EP) i
la participacio de I'alumne a classe de problemes (P). La qualificacié final vindra donada per
max{EF, 0.65*EF + 0.30*EP + 0.05*P}



