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PERTENECE:
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TIPO: CURSO TALLER
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CONSECUENTES: MT14D

CARRERAS EN QUE SE IMPARTE: | Ingenieria Mecanica Eléctrica e Ingenieria Biomedica
FECHA DE ULTIMA REVISION: 18 de agosto del 2008

PROPOSITO GENERAL

Ingenieria de Control, es la asignatura en la que se abordan los temas basicos del control
automatico retroalimentado, asi como la relacion de éstos con el entorno técnico,
ambiental y cientifico. Los temas fundamentales, como sistema automatico,
retroalimentacion, modelo, respuesta transitoria, estabilidad, lugar geométrico de raices,
compensacion etc., se asocian a procesos fisicos y aplicaciones técnicas. Con el fin de
despertar en el estudiante el interés en su identificacion y posibles aplicaciones. Es materia
fundamental de soporte tedrico para otras areas de interés tecnolégico y cientifico, como es
la Robdtica, la Mecatronica, la Automatizacion, la. Instrumentacion etc. Se trata ademas
de introducir al estudiante en el uso de herramientas de computo disponibles actualmente
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| para modelado, analisis, disefio y simulacién, tales como MATLAB y Simulink.

OBJETIVO TERMINAL

El alumno sera capaz de identificar los conceptos del control clasico a través de
definiciones, diagramas, respuesta transitoria y de estado permanente, modelos
matematicos y analizar los sistemas lineales e invariantes en el tiempo, para simplificar y
resolver problemas de caracter real. Disefiara sistemas de Control en lazo cerrado
utilizando técnicas cléasicas de compensacion.

CONOCIMIENTOS PREVIOS
Cursos de matematicas, fisica, quimica, sefiales y sistemas lineales

HABILIDADES Y DESTREZAS A DESARROLLAR

El alumno adquirira la habilidad de establecer modelos matematicos de sistemas lineales y
podré analizar su respuesta en el tiempo, determinar la estabilidad de un sistema en lazo
cerrado asi como disefiar compensadores. Se auxiliard por una computadora y podra
aplicar el software MATLAB y Simulink, como herramientas de apoyo en el analisis y
disefio de dichos sistemas.

ACTITUDES Y VALORES A FOMENTAR

Lo que se pretende que el alumno adquiera a lo largo de todo el semestre (de acuerdo con
"Educacién por competencias")

METODOLOGIA DE ENSENANZA APRENDIZAJE

Método Desarrollo Estudio
. tradicional Método Aula . . S Otros
Método S . Multimedia de Dinamicas de o
de Audiovisual | Interactiva (Especificar)
" proyecto casos
exposicion
% 50 50 10 10 10
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CONTENIDO TEMATICO
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MODULO | ) HRS
CONCEPTOS GENERALES DE INGENIERIA DE CONTROL

OBJETIVO DEL MODULO
Comparar los sistemas de control de lazo abierto y los de lazo cerrado para valorar la importancia de la
retroalimentacién en procesos fisicos.

1.1 Definiciones y conceptos. Teoria

1.2 Tipos de sistemas (18Hrs),
1.3  Repaso de la transformada de Laplace. Practica.
1.4  Conceptos basicos de MATLAB (SSU';:;') !
1.5 Uso de MATLAB en transformada de Laplace. =23 Hrs

1.6 Concepto de Funcion de transferencia.
1.7  Laretroalimentacion y sus efectos.
1.8 Diagramas de bloque

1.9 Diagramas de flujo.

MODULO I ) HRS
MODELADO RESPUESTA DINAMICA DE LOS SISTEMAS FISICOS

OBJETIVO DEL MODULO
Obtener modelos matematicos de sistemas fisicos e identificar los parametros caracteristicos de
los sistemas fisicos, mediante el analisis de la respuesta transitoria y de estado permanente.

2.1 Modelos matematicos de sistemas fisicos. Teoria
2.2 Respuesta permanente y transitoria. (101 Hrs).
2.3 Sistemas de primer orden. Practica
2.4 Sistemas de segundo orden y orden superior. %:'r;?'

2.5 Uso de MATLAB para respuesta temporal. =12 Hrs
2.6 Uso de Simulink para respuesta temporal.

MODULO IlI HRS
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MODULO IV ] HRS
METODO DEL LUGAR GEOMETRICO DE RAICES
OBJETIVO DEL MODULO Teoria
El alumno sera capaz de utilizar el lugar geométrico de las raices para determinar el (8 Hrs).
comportamiento temporal de los sistemas de control. Préctica
4.1 Introduccion. (2Hrs.).
4.2 Analisis del Lugar de Raices. Suma
4.3 Guia para el trazado Geométrico. =10 Hrs
4.4 LGR de sistemas de control.
4.5 Usode MATLAB en la construccion del LGR.
MODULO V HRS

DISENO Y COMPENSACION DE SISTEMAS DE CONTROL REALIMENTADO

CON LUGAR GEOMETRICO DE RAICES.

OBJETIVO DEL MODULO Teoria
Aplicar las técnicas de compensacion para cumplir con criterios de desempefio y (8HTrs).
estabilidad de un sistema lineal de control.

5.1 Técnicas para el disefio de compensadores. Practica
5.2 Atenuacion de redes compensadoras. (2Hrs.).
5.3 Compensacion usando LGR Suma
5.4 Uso de MATLAB para disefio y compensacion. =10 Hrs
MODULO VI HRS
ANALISIS DE SISTEMAS DE CONTROL EN EL DOMINIO DE LA
FRECUENCIA
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OBJETIVO DEL MODULO Teoria
Analizar los sistemas de control aplicando las técnicas basicas del dominio de la (8HTrs).

frecuencia.

6.1 Diagramas de Bode Préactica

6.2 Diagramas Polares (2Hrs.).

6.3 Analisis de estabilidad Suma
=10 Hrs

6.3.1. Ganancia marginal
6.3.2. Fase marginal
6.4 Anadlisis de la respuesta en frecuencia con MATLAB

CRITERIOS DE EVALUACION
Exdmenes Parciales: 60% Préacticas: 20% ; Tareas y trabajos de investigacion: 20%
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COMPLEMENTARIA
TITULO AUTOR EDITORIAL ANO DE % DE
EDICION | COBERTURA
[3] | Sistemas de Control para | Norman S. Nise CECSA 2004 90
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Control Bishop
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Ingenieria Yang
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