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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 gran
interés, principalmente para estudiantes de ingenieria electrénica o mecatrénica
sin dejar de serlo para otras areas de la ingenieria. El curso describe el modelado
matematico de sistemas fisicos en ecuaciones de estados y proporciona
herramientas matematicas y computacionales para el analisis de los mismos.
Introduce los controladores clasicos PID y complementa aspectos avanzados de
control, considerando herramientas de disefio de controladores basados en
{ observadores de estados y analisis de estabilidad.

3. OBJETIVO GENERAL

El' alumno se familiarizara con los conceptos avanzados de la teoria de control de
sistemas lineales e invariantes en el tiempo. Comprendera los mecanismos de modelado
de sistemas fisicos en ecuaciones de estados y de disefio de sistemas de control para su
aplicacion en distintas disciplinas y en la solucién de problemas diversos.

4. OBJETIVOS ESPECIFICOS

1. El alumno se familiarizara con los conceptos basicos de un sistema de control en |
ecuaciones de estados.

2. El alumno se familiarizara con las acciones basicas de control, incluyendo los controladores
PID y aprenderé a disefiarlos.

3. El alumno aprendera las herramientas de disefio de un sistema de control, utilizando la
asignacion de polos y observadores de estados.

4. El alumno aprendera las herramientas de disefio de un sistema de control utilizando la teoria
de estabilidad de Lyapunov.

5. CONTENIDO

| Temas y Subtemas ]
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F. Modelado en el tiempo de sistemas de control ]
1.1. Concepto de espacio de estados y definiciones elementales

1.2. Modelado en el espacio de estados

1.3. Representacion de sistemas dinamicos con ecuaciones de estados

4. Modelado de sistemas mecanicos

5. Modelado de sistemas eléctricos

.6. Matriz de transformacién ‘

i =

8.

Controlabilidad y Observabilidad
.8. Comparacion entre control clasico y control moderno

1
1
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1
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2. Acciones basicas de control

2.1. Control on-off

2.2.Control proporcional

2.3. Control derivativo

2.4.Control proporcional-derivativo

2.5. Control integral

2.6. Control proporcional-integral

2.7.Reglas de Ziegler-Nichols para la sintonia de controladores PID

2.8. Disefio de controladores PID mediante el método de respuesta en frecuencia
2.9. Disefio de controladores PID mediante el método de optimizacion computacional

3. Disefio de sistemas de control en el espacio de estados

3.1. Disefio por medio de asignacion de polos

3.2. Disefio de observadores de estados

3.3. Disefio de sistemas reguladores con observadores
3.4. Disefio de sistemas de control con observadores

4. Disefio de sistemas de control usando estabilidad de Lyapunov

4.1. Estabilidad en el sentido de Lyapunov
4.2. Funciones definidas, forma cuadréatica y el criterio de Sylvester
4.3. Andlisis de estabilidad de Lyapunov para sistemas invariantes en el tiempo

4.4 Disefio de controladores basados en la teoria de estabilidad de Lyapunov

7. TAREAS Y ACCIONES

a) Presentacién 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 evaluacién del curso.

¢) Presentacién de temas por el profesor con Ia participacion de los alumnos.

d) Participacion voluntaria del alumno de forma individual o colectiva, donde realice
presentaciones, analisis, discusién y préacticas de los temas.

e) Resolucién de ejercicios y problemas que se propondran durante el curso.

f) Realizacion de examenes parciales.

) _Investigacion biblio rafica, de acuerdo al tema.
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