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2. PRESENTACION

El control automatico se manifiesta en la mayoria de los sistemas fisicos
existentes, desde el mismo ser humano hasta las maquinas automaticas,
incluyendo los robots. Debido a esto, la teoria de control es una materia de
mucho interés, principalmente para estudiantes de ingenieria electronica o
mecatronica y demas ingenierias. El curso describe el modelado matematico de
sistemas fisicos y proporciona herramientas matematicas y computacionales para
el analisis de los mismos. También complementa el control clasico con la teoria
moderna de control, llevando desde funciones de transferencia hasta la
representacion de sistemas fisicos en el espacio de estado. Ademas, considera la
teoria de estabilidad para sistemas lineales y da una introduccion a la estabilidad
para sistemas de control no lineales.

3. OBJETIVO GENERAL

El alumno se familiarizara con los conceptos basicos de la teoria de control de sistemas
lineales e invariantes en el tiempo. Comprendera los mecanismos de modelado de
sistemas fisicos y la aplicacién de la teoria de control en distintas disciplinas y en la
Lsolucién de problemas diversos.

4. OBJETIVOS ESPECIFICOS
1. El'alumno se familiarizara con los componentes basicos de un sistema de control.
2. Elalumno conocera los fundamentos matematicos requeridos para teoria de control.
3. El alumno serd capaz de modelar sistemas dinamicos y analizar las caracteristicas
dinamicas.
4. Elalumno analizara la respuesta de los sistemas de control a diferentes sefiales de prueba
tipicas.
9. El alumno se comprendera Ia utilizacion de la ubicacion de polos en sistemas de control.
| 6. Elalumno analizara la respuesta en frecuencia de los sistemas de control.

5. CONTENIDO
| Temas y Subtemas ]
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1. Introduccién al analisis de sistemas de control

1.1 Componentes béasicos de un sistema de control
1.2 Definiciones basicas

1.2.1  Plantas, sistemas y servosistemas

1.2.2 Sistemas de control en lazo abierto

1.2.3 Sistemas de control de lazo cerrado

1.3 Clasificacion de los sistemas de control

1.3.1  Sistemas de control lineales y no lineales

1.3.2 Sistemas de control variantes e invariantes en el tiempo

2 Fundamentos matematicos

2.1 Conceptos sobre variable compleja

2.2 La transformada de Laplace y sus propiedades

2.3 Transformada inversa de Laplace

2.4 Resolucion de ecuaciones diferenciales utilizando |a transformada de Laplace

2.5 Empleo de funciones de Matlab para resolver ecuaciones diferenciales y trasformadas de
Laplace

2.6 Diagramas de blogues y su algebra

2.7 Graficas de flujo de sefales

3 Modelado matematico de sistemas de control

3.1 Definiciones elementales

3.2 Funciones de transferencias y de respuesta a impulso
3.3 Modelado de sistemas Mecanicos

3.4 Modelado de sistemas Eléctricos

3.5 Funcion en Matlab para visualizar sistemas de control

4 Andlisis de respuesta transitoria y estacionaria

4.1 Sistemas de primer orden

4.2 Sistemas de segundo orden

4.3 Sistemas de orden superior

4.4 Analisis de respuesta transitoria usando Matlab

5 Analisis del lugar de las raices

5.1 Introduccién
5.2 Graficas del lugar de las raices
5.3 Gréficas del lugar de las raices con Matlab

6 Analisis de la respuesta en frecuencia

6.1 Diagramas de Bode

6.2 Representacion de diagramas de Bode con Matlab
6.3 Diagramas polares

6.4 Obtencion de diagramas de Nyquist con Matlab
6.5 Criterio de estabilidad de Nyquist

6.6 Analisis de estabilidad
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7. TAREAS Y ACCIONES
a) Presentacion por el profesor del nombre de la materia, programa académico y
objetivos.
b) Establecer las actividades a desarrollar durante el semestre, la modalidad de
acreditacion y evaluacion del curso.
¢) Presentacion de temas por el profesor con la participacion de los alumnos.
d) Participacion voluntaria del alumno de forma individual o colectiva, donde realice
analisis, discusién y practicas de los temas.
e) Resolucion de ejercicios y problemas que se propondran durante el curso.
f) Realizacion de examenes parciales.
9) Investigacion bibliografica, de acuerdo al tema.
8. BIBLIOGRAFIA BASICA
1 Ogata, Katsuhiko, “Ingenieria de Control Moderna”, 5a. Edicion, Pearson, 2010.
2 | Farid Golnaraghi, Benjamin C. Kuo, “ Automatic Control Systems”, 9th Edition, Wiley, 2009,
ISBN: 0470048964, 9780470048962.
3 | William Bolton. “Mecatronica: sistemas de control electrénico en la ingenieria mecanica y
eléctrica”, 3% Edicion, Alfaomega, 2010.
4 Ricardo Hernandez Gavifio, “Introduccién a los sistemas de control”, 1ra. Ed. Pearson, 2010.
9. BIBLIOGRAFIA COMPLEMENTARIA
1 Nise Norman S. “Sistemas de Control para Ingenieria” 32. Edicion, CECSA. 2005.
2 Eronini Umez, "Dinamica de Sistemas y Control”, Thomson Learning, 2001, 12 Edicién.
3 | Dorsey John, Sistemas de Control continuos y discretos, “Disefio, Implementacion’, 12
Edicién, 2002.
4 | Franklin, Gene F., “Feedback Control of Dynamics Systems”, 4a edicion, 2002, Prentice Hall.
5 | Grantham, “Sistemas de Control Modernos”, Editorial Limusa S.A. de C. V., 2002.
6 Ogata, Katsuhiko, “Ingenieria de control utilizando Matlab”, 1ra. Ed. Prentice Hall, 1999.

10. CRITERIOS Y MECANISMOS PARA LA ACREDITACION

Acreditacion: Para tener derecho a calificacién en periodo ordinario, el alumno debera
cumplir con un 80% de las asistencias. Y para tener derecho a examen extraordinario, el
alumno debera cumplir con el 60% de las asistencias.

Esta materia también puede ser sujeta a revalidacion, acreditacion o convalidacion de
acuerdo con la normatividad vigente.

11. EVALUACION Y CALIFICACION

Unidad de Competencia: Porcentaje:
Examen Departamental 35%
Entrega de tareas, trabajos resueltos, solucion de ejercicios, 65%
examenes parciales, examenes semanales y/o proyectos finales,

etc.
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