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Modalidad: Curso teorico-practico

Seriacion obligatoria antecedente: Dindmica de Sistemas Fisicos
Seriacion obligatoria consecuente: Amplificadores Electronicos
Objetivo(s) del curso:

El alumno identificard, analizard y disefiara sistemas de control continuo y discreto utilizando métodos del
dominio del tiempo y la frecuencia.

Temario

NUM. NOMBRE HORAS

1. Introduccion a los sistemas de control de tipo analégico y digital 12.0

2. Acciones de control 12.0

3. Estabilidad de sistemas de control 14.0

4. Lugar geométrico de las raices 14.0

5. Disefio por medio de la respuesta en frecuencia 12.0

64.0

Actividades practicas 32.0

Total 96.0
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1 Introduccion a los sistemas de control de tipo analégico y digital
Objetivo: El alumno describirda y examinara los métodos de representacion esquematica y analitica de los sistemas de
control de tipo analdgico y digital.
Contenido:
1.1 Tipos de sistemas de control.
1.2 Efectos de realimentacion.
1.3 Topologia tipica de un sistema de control analdgico.
1.3.1 Elementos.
1.3.2 Seiiales.

1.4 Topologia y realizacion basica del lazo de control digital.

1.4.1 Muestreo y conversion de sefiales.

2 Acciones de control
Objetivo: El alumno identificara y analizara los esquemas y conceptos de controladores clasicos enfatizando en la
accion de los controladores del tipo PID y sus métodos de sintonizacion.
Contenido:
2.1 Analisis de error en estado estable en los enfoques analogico y digital..
2.2 Acciones y modos de control.
2.2.1 Control de 2 posiciones (ON/OFF).
2.2.2 Modo proporcional (P).
2.2.3 Modo proporcional + integral (PI).
2.2.4 Modo proporcional + derivativo (PD).
2.2.5 Modo combinado PID.

2.3 Meétodo de sintonizacion de Ziegler-Nichols.
2.3.1 Oscilaciones sostenidas.

2.3.2 Curva de reaccion.

2.4 Método de sintonizacion de Harriot.

2.4.1 Oscilaciones amortiguadas.

2.5 Equivalentes discretos de los algoritmos PID.
2.5.1 Métodos de aproximacion mediante integracion numeérica.
2.5.2 Discretizacion de funciones de transferencia continuas por el método retén de orden cero (ROC).

2.5.3 Mapeo de caracteristicas dinamicas al plano Z.

3 Estabilidad de sistemas de control
Objetivo: El alumno analizara la estabilidad de los sistemas de control en el enfoque entrada-salida.
Contenido:
3.1 Concepto BIBO estabilidad.

3.1.1 Diagramas de polos y ceros.

3.2 Criterio de Routh-Hurwitz.

3.3 Ceriterio de estabilidad de Nyquist.
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3.3.1 Margenes de ganancia y fase.

3.4 Estabilidad en los sistemas de control digital.

3.5 Criterio de Jury.

4 Lugar geométrico de las raices
Objetivo: El alumno identificard uno de los principales métodos de andlisis de sistemas de control basado en la
funcion de transferencia.
Contenido:
4.1 Condiciones para el lugar geométrico de las raices (LGR).
4.1.1 Magnitud.
4.1.2 Angulo.

4.2 Reglas de Evans para trazar el lugar geométrico de las raices.
4.3 Particularidades del LGR en el plano Z.

5 Disefio por medio de la respuesta en frecuencia
Objetivo: El alumno identificara las técnicas para modificar el comportamiento de la respuesta en sistemas lineales
aplicando funciones de control en el dominio de la frecuencia.
Contenido:
5.1 Disefio con base en los margenes de ganancia y fase.
5.2 Redes de compensacion.
5.2.1 Red de adelanto.
5.2.2 Red de atraso.
5.2.3 Red de adelanto-atraso.

5.3 Transformacion bilineal para la discretizacion de compensadores.

Bibliografia basica Temas para los que se recomienda:

DAZZ0, John, HOUPIS, Eustantine

Linear Control System, Analysis and Design Conventional and Todos
Modern New Y ork

McGraw-Hill, 1998

ERONINI-UMEZ

Dinamica de sistemas y control Todos
Meéxico

Thomson, 2001

NISE, N.

Sistemas de control para ingenieria Todos
3a. edicion

Meéxico

CECSA, 2000
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OGATA, Katsuhiko
Ingenieria de control moderna
Meéxico

Pearson, 2001

Bibliografia complementaria

BOLTON, W.
Ingenieria de control
Meéxico

Alfaomega, 2001

GRANTHAM Y VINCENT

Sistemas de control modernos, andlisis y diseiio
México

Limusa, 1988

KUO, Benjamin

Sistemas de control automatico
México

Pearson, 2001

OGATA, Katsuiko
Sistemas de control en tiempo discreto
Meéxico

Pearson Educacion, 2000

186

Todos

(4/5)

Temas para los que se recomienda:

Todos

1,23y4

Todos

1,23y4

6/5/2015 15:17




(5/5)

Sugerencias didacticas

Exposicion oral X Lecturas obligatorias X
Exposicion audiovisual X Trabajos de investigacion X
Ejercicios dentro de clase X Practicas de taller o laboratorio X
Ejercicios fuera del aula X Practicas de campo L
Seminarios : | Busqueda especializada en internet L___J
Uso de software especializado X Uso de redes sociales con fines académicos
Uso de plataformas educativas

Forma de evaluar
Exéamenes parciales LX J Participacion en clase L
Examenes finales X Asistencia a practicas
Trabajos y tareas fuera del aula

Perfil profesiografico de quienes pueden impartir la asignatura

Se requiere de profesionales en Ingenieria Eléctrica-Electronica o areas afines, preferentemente con estudios de posgrado y/o
experiencia en el campo laboral, que tengan trabajos de investigacion dentro del area de control automatico o analdgico, y que se
interesen en la transmision de sus experiencias y de fomentar en el alumno la importancia del control. El profesor debe contar con

experiencia docente o con preparacion en los programas de formacion docente de la Facultad.
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