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[ JUSTIFICACION DEL CURSO

)

La complejidad cada vez mayor de los sistemas
dindmicos ha incrementado la necesidad de disefiar
algoritmos de control cada vez mas robustos vy

los sistemas dindmicos representados por ecuaciones
diferenciales lineales y disefiar sistemas de control, asi
como evaluar el desempefio de todo el sistema en

confiables. Este curso pretende dar al alumno las conjunto.

herramientas basicas para analizar el comportamiento de

( OBJETIVO DEL CURSO )
El objetivo es que el alumno sea capaz de analizar y analisis, asi como de disefio de sistemas de control
disefiar sistemas de control para lograr un desempefio basicos.

deseado del sistema. Conocer las metodologias de

( CONTENIDO TEMATICO )

1. INTRODUCCION A LOS SISTEMAS DE
CONTROL 2 Hrs.

Obijetivo: el alumno conocera la necesidad e importancia
de un sistema de control en sistemas dinamicos. Asi
como la terminologia utilizada.

1.1. Introduccidn.

1.2. Ejemplos de sistemas de control.

1.3. Control en lazo cerrado y lazo abierto.

2. LATRANSFORMADA DE LAPLACE 8 Hrs.

Objetivo: El alumno comprenderd la teoria de la
Transformada de Laplace para obtener la habilidad de

manipular las funciones de transferencia las cuales
representan matematicamente los sistemas dindmicos.

2.1. Introduccion.
2.2. Revision de variables y funciones complejas.
2.3. Transformada de Laplace.

2.4. Teoremas de la Transformada de Laplace.

2.5. Transformada inversa de Laplace.

2.6. Solucion de ecuaciones diferenciales lineales e
invariantes en el tiempo.

3. MODELADO MATEMATICO DE SISTEMAS
DINAMICOS 10 Hrs.

Objetivo: El alumno sera capaz de modelar sistemas
dindmicos y analizar sus caracteristicas dinamicas.

3.1.
3.2.
3.3.
3.4.
3.5.
3.6.
3.7.
3.8.

Introduccion.

Funcion de transferencia y de respuesta al impulso.
Sistemas de control.

Modelado en espacio de estado.

Sistemas mecanicos.

Sistemas eléctricos.

Sistemas electromecénicos.

Otros sistemas.



4. ANALISIS DE LAS RESPUESTAS TRANSITORIA
Y ESTACIONARIA 8 Hrs.

Obijetivo: El alumno conocera y analizara las respuestas
transitoria y estacionaria de un sistema dinamico para
conocer su comportamiento.

4.1. Introduccidn.

4.2. Sistemas de primer orden.

4.3. Sistemas de segundo orden.

4.4. Sistemas de orden superior.

4.5. Criterio de estabilidad de Routh.

4.6. Efectos de las acciones de control integral y
derivativa en los sistemas dindmicos.

5. ANALISIS DEL LUGAR GEOMETRICO DE LAS
RAICES Y DISENO DE SISTEMAS DE CONTROL
12Hrs.

Obijetivo: El alumno sera capaz de disefiar sistemas de
control mediante el método del lugar geométrico de
las raices.

5.1. Introduccion.

5.2. Gréficas del lugar geométrico de las raices.

5.3. Gréficas del lugar geométrico de las raices con
Matlab.

5.4. Sistemas condicionalmente estables.

5.5. Consideraciones de disefio.

5.6. Compensacion de adelanto.

5.7. Compensacion de retardo.

5.8. Compensacion de retardo-adelanto.

6. ANALISIS DE LA RESPUESTA EN FRECUENCIA
Y DISENO DE SISTEMAS DE CONTROL 12 Hirs.

Obijetivo: El alumno serd capaz de disefiar sistemas de
control por medio de analisis en frecuencia.

6.1. Introduccion.

6.2. Diagramas de Bode.

6.3. Diagramas polares.

6.4. Diagramas de magnitud logaritmica respecto de la
fase.

6.5. Criterio de estabilidad de Nyquist.

6.6. Andlisis de estabilidad.

6.7. Respuesta en frecuencia en lazo cerrado de sistemas
con retroalimentacion unitaria.

6.8. Disefio de sistemas de control.

7. ANALISIS DE SISTEMAS DE CONTROL EN EL
ESPACIO DE ESTADO 12 Hrs.

Objetivo: El alumno serd capaz de analizar y disefiar
sistemas de control en el espacio de estado.

7.1. Introduccion.

7.2. Representacién en el espacio de estado.

7.3. Controlabilidad.

7.4. Observabilidad.

7.5. Estabilidad.

7.6. Asignacion de polos.

7.7. Observadores de estado.

7.8. Disefio de sistemas de control con observadores.

( METODOLOGIA

)

Exposicién en clase de los diferentes temas que
comprende el programa. Participacion del alumno en la
exposicion de los temas contemplados.

Motivar al alumno al analisis, discusién y critica de los

temas tratados mediante la investigacion continua.

( EVALUACION )
Tres examenes parciales 80% Total 100%
Exposicién en clase 20%

( BIBLIOGRAFIA )
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