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[ll. DESCRIPCION DEL CONTENIDO DEL PROGRAMA DE LA ASIGNATURA

.1 OBJETIVO GENERAL:

Dar las bases teodricas al hacer una introduccion a las principales técnicas y métodos de la ingenieria

de control de los sistemas lineales. En particular se proporcionaran

e los fundamentos sobre la caracterizacion de los sistemas lineales,

e criterios para el disefio de sistemas de control lineal,

e motivacion para desarrollo de aplicaciones de los sistemas y control lineales.

[11.2 DESCRIPCION DEL CONTENIDO

TEMAS Y SUBTEMAS TIEMPO

1. Introduccién 4 horas

a) Introduccion

b) Historia del control automético

c) Ejemplos del uso de retroalimentacion

2. Modelos matematicos de sistemas lineales 6 horas

a) Ecuaciones diferenciales de sistemas fisicos

b) Aproximacion lineal de sistemas fisicos

c) Meétodos de solucion de ecuaciones diferenciales

d) Respuesta libre

e) Respuesta forzada

3. Transformada de Laplace 10 horas

a) Definicién de la transformada y transformada inversa de Laplace

b) Propiedades de la transformada de Laplace

c) Tabla de transformada de Laplace

d) Aplicaciones a la solucién de ecuaciones diferenciales
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1.2 I DESCRIPCION DEL CONTENIDO

TEMAS Y SUBTEMAS

TIEMPO

e)

Concepto de funcion de transferencia

f)

Modelos de diagramas de bloques

4. Estabilidad de los sistemas lineales retroalimentados

10 horas

a)

Concepto de estabilidad

b)

Criterio de estabilidad de Routh-Hurwitz

c)

Estabilidad relativa de sistemas de control retroalimentados

d)

Aplicaciones al control PID de la posicién de un motor de CD

5. Meétodo de lugar de las raices

10 horas

a)

Concepto de la localizacion de raices

b)

Procedimiento de localizacién de raices

)

Ejemplo de andlisis de un sistema de control y disefio utilizando el método

de localizacion de raices

d)

Disefio de pardmetros utilizando el método de localizacién de raices

e)

Controladores PID

6. Métodos de respuesta en frecuencia

10 horas

a)

Introduccion

b)

Gréficas de repuesta en frecuencia

c)

Ejemplo de la gréafica del diagrama de Bode

d)

Mediciones de respuesta en frecuencia

e)

Especificacion de prestaciones en el dominio de la frecuencia

f)

Aplicaciones en control PID y a sistemas de lectura de disco

7. Estabilidad en el dominio de la frecuencia

10 horas

a)

Contornos de mapeos en el plano s

b)

El criterio de Nyquist

c)

Estabilidad relativa y el criterio de Nyquist

d)

Aplicaciones en control PID y a sistemas de lectura de disco

8. Modelos en variables de estado

10 horas

a)

Introduccion

b)

Variables de estado de un sistema dinAmico

c)

Funciones de transferencia a partir de la funcién de estados

d)

Respuesta temporal y la matriz de transicién de estados
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1.2 I DESCRIPCION DEL CONTENIDO

TEMAS Y SUBTEMAS TIEMPO

e) Ejemplos

9. Diseifio de sistemas de control en variables de estado 10 horas

a) Introduccién

b) Controlabilidad

c) Observabilidad

d) Sistemas de control 6ptimos

e) Localizacién de polos usando retroalimentacion de estados

f) Aplicaciones en control PID y a sistemas de lectura de disco

g) Disefo de observadores de estado

[11.3 BIBLIOGRAFIA UTILIZADA EN LA ASIGNATURA

[1] N.S. Nise, Control Systems Engineering, 5" ed., Wiley, 2007.

[2] N.S. Nise, MATLAB Tutorial Update to Version 6 to accompany Control Systems Engineering, 3th ed.,

Wiley, 2002.

[3] R.C. Dorf y R.H. Bishop, Modern Control Systems, 11th ed., Prentice Hall, Menlo Park, 2007.

[4] A. Gilat, MATLAB: An Introduction with Applications, John Wiley & Sons, 2004.

1.4 PROCEDIMIENTOS O INSTRUMENTOS DE EVALUACION A UTILIZAR

El 100% de la calificacién final se calculara con la siguiente ponderacion de las actividades

relacionadas al curso:

1. - Aplicacién de al menos dos examenes. 60%
2. - Elaboracién problemas sugeridos en la bibliografia del curso. 20%
3. - Realizacion de programas de simulaciéon usando Matlab y Simulink. 20%

Total: 100%




