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FUNDAMENTACION DE LA ASIGNATURA

En la industria moderna, €l control de procesos y de robots es un area importante de la ingenieria que se encuentra en constante evolucién. Para obtener resultados
optimos y eficientes, es necesario utilizar tecnologia de vanguardia y técnicas de disefio de sistemas de control adecuadas. El curso de Control |1 proporciona las bases
cognoscitivas para que €l alumno afronte situaciones de andlisis y disefio de sistemas de control en los que se utilice una computadora y sea necesario € empleo de
técnicas modernas de control.

Entre las asignaturas antecedentes se encuentran las de Mateméticas (con temas como son las ecuaciones diferenciales, transformada de Laplace y operaciones con
matrices), Modeladoy Simulacion y Control | (Teoriadel control) y las asignaturas consecuentes son las de Mecatronica VIlI, IX y X.

En la ensefianza de este curso se utilizaran las técnicas modernas de simulacién por computadora.

OBJETIVO DE LA ASIGNATURA

¢ El dumno analizard y aplicara los conceptos y las técnicas de control moderno en tiempo continuo y en tiempo discreto, para €l disefio de sistemas de control
computarizado.

TIEMPOSTOTALESASIGNADOS: PROGRAMA ELABORADO O ACTUALIZADO POR: | AUTORIZADO POR: LA COMISION DE
HRS/'SEMESTRE: 60 HRSSEMANA : 4 ACADEMIA DE BASICASDE INGENIERIA PLANESY PROGRAMASDE ESTUDIO
HRSTEORIA/SEMESTRE: 60 REVISADO POR: SUBDIRECCION ACADEMICA DEL C.G.C./19 DE NOVIEMBRE DE 1998
HRS/PRACTICA/SEMESTRE: 0 APROBADO POR: C.T.C.E./6 DE OCTUBRE DE

1998
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ASIGNATURA; CONTROL 11

CLAVE_TCCON20631

HOJA: 2 DE_10

No. UNIDAD: |

NOMBRE: INTRODUCCION.

OBJETIVOSPARTICULARESDE LA UNIDAD

e El alumno clasificaralos sistemas de control en sistemas continuos o digitales.
e El alumno describira las caracteristicas y ventagjas de sistemas retroalimentados continuos y digitales.
e El alumno seleccionara un controlador con base en sus propiedades.

#DETEMA TEMAS INSTRUMENTACION DIDACTICA H/T H/P | E.C. CLAVE

11 Introduccién. Exposicion del profesor con ayuda de 2 2 3B, 4B, 5C
pizarrén, rotafolios y acetatos.

12 El lazo de control continuoy digital. 2 2
Redlizacion de egjercicios escritos y de

13 Propiedades de la retroalimentacion. simulacion en computadora por parte del 2 2
alumno.

14 Estrategias de control: PID y técnicas con variables de 2 2

estado. Realizacién de una investigacion por parte del

alumno.
SUBTOTAL 8 8
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ASIGNATURA;

CONTROL 11

CLAVE_TCCON20631

HOJA: 3 DE_10

No. UNIDAD: 11

NOMBRE: SENALESY SISTEMAS.

OBJETIVOSPARTICULARESDE LA UNIDAD

e El alumno clasificaralos sistemas en tiempo continuo y tiempo discreto mediante conceptos de sefidles y sistemas.
e El alumno gemplificara operaciones entre sefidles y sistemas.

#DETEMA TEMAS INSTRUMENTACION DIDACTICA H/T H/P | E.C. CLAVE
21 Introduccién. Exposicion del profesor con ayuda del 1 1 1B, 3B, 2C
pizarrdn, rotafolios y acetatos.
2.2 Sefiales. 2 2
221 Tiposde sefiales. Redlizacion de ¢ercicios escritos y de
2.2.2  Operaciones elemental es entre sefiales. simulacion en computadora por parte del
2.2.3  Generacion de los diferentes tipos de sefiales. alumno.
2.3 Sistemas. Realizacién de una investigacion por parte| 4 4
231 Sistemas de entrada-salida como mapeos de del alumno.
entrada-salida.
2.3.2 Clasificacion de sistemas: diferencialesy en
diferencias.
233 Sistemaslinedes.
2.34  Convolucion en los sistemas y sistemas
convolutivos.
235 Estabilidad en sistemas convolutivos.
2.3.6  Entradas arménicasy periddicas a sistemas.
2.3.7  Interconexion de sistemas.
24 Normas de sefiales y sistemas. 1 1
SUBTOTAL 8 8
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ASIGNATURA; CONTROL 11

CLAVE_TCCON20631

HOJA: 4 DE_10

No. UNIDAD: I11

NOMBRE: SISTEMASDIFERENCIALESY DESCRIPCION EN VARIABLES DE ESTADO.

OBJETIVOSPARTICULARESDE LA UNIDAD

e El alumno analizard los model os diferencial es para sistemas fisicos.
e El dumnoidentificardel concepto de variables de estado para representar sistemas diferenciales.
e El dumno resolveralas ecuaciones diferenciales de estado y analizara su estabilidad.
e El dumno evaluara diferentes representaciones de sistemas en variables de estado.
#DETEMA TEMAS INSTRUMENTACION DIDACTICA H/T H/P | E.C. CLAVE
31 Introduccién. Exposicion del profesor con ayuda del| 0.5 05 | 1B,3B,2C
pizarrén, rotafolios y acetatos.
3.2 M odelos de sistemas continuos (difer enciales). 0.5 0.5
Redlizacion de egjercicios escritos y de
33 Respuesta de sistemas diferenciales. simulacion en computadora por parte del| 0.5 0.5
alumno.
34 Estabilidad de sistemas diferenciales. 0.5 0.5
Realizacién de una investigacion por parte del
3.5 Respuesta en frecuencia de sistemas diferenciales. alumno. 0.5 05
3.6 Variables de estado. 0.5 0.5
3.7 Repr esentacion en variables de estado. 0.5 0.5
3.8 Solucién analiticay numérica de la ecuacion diferencial 0.5 0.5
de estado.
3.9 For mas canonicasy transformacion de for mas canénicas. 1.0 1.0
3.10 Estabilidad de sistemas en variables de estado. 1.0 1.0
SUBTOTAL 6 6
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ASIGNATURA; CONTROL 11

CLAVE_TCCON20631

HOJA: 5 DE__10

No. UNIDAD: IV

NOMBRE: CONTROL DE SISTEMAS CONTINUOSEN VARIABLESDE ESTADO.

OBJETIVOSPARTICULARESDE LA UNIDAD

e El alumno analizar4 la controlabilidad y observabilidad de sistemas diferenciales de estado.
e El alumno aplicara diferentes técnicas modernas para el control de sistemas diferenciales de estado.
e El alumno seleccionaralas variables de estado cuya medicidon directa no sea posible.

#DETEMA TEMAS INSTRUMENTACION DIDACTICA H/T H/P | E.C. CLAVE

41 Introduccién. Exposicion del profesor con ayuda del| 0.5 05 | 1B,3B,2C
pizarrén, rotafolios y acetatos.

4.2 Propiedades de controlabilidad y observabilidad. 0.5 0.5
Redlizacion de egjercicios escritos y de

4.3 Criterios de desempefio en variables de estado. simulacion en computadora por parte del| 1.0 1.0
alumno.

4.4 Estabilizacion y control por asignacién de polos. M éodo 20 20

Ackermann. Realizacién de una investigacion por parte del

alumno.

45 Control éptimo. 1.0 1.0

4.6 M étodo de Lyapunov. 2.0 2.0

4.7 Estimadores de variables de estado. 1.0 1.0
SUBTOTAL 8 8
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ASIGNATURA; CONTROL 11

CLAVE_TCCON20631

HOJA:__6_DE__10

No. UNIDAD: V

NOMBRE: SISTEMASEN DIFERENCIASY DESCRIPCION EN VARIABLES DE ESTADO.

OBJETIVOSPARTICULARESDE LA UNIDAD

El alumno plantearay analizard modelos en diferencias, correspondientes a sistemas fisicos.

El alumno aplicara el concepto de variables de estado para representar sistemas en diferencias.

El alumno calcularala solucién de una ecuacién en diferencia de estado y analizara su estabilidad.
El alumno describira diferentes representaciones de sistemas en diferencias en variables de estado.

#DETEMA TEMAS INSTRUMENTACION DIDACTICA H/T H/P | E.C. CLAVE
51 Introduccién. Exposicion del profesor con ayuda del| 0.5 0 0.5 4B, 5C
pizarrén, rotafolios y acetatos.
52 M odelos de sistemas discretos (en diferencias). 0.5 0.5
Redlizacion de egjercicios escritos y de
53 Respuesta de sistemas en diferencias. simulacion en computadora por parte del| 0.5 0.5
alumno.
54 Estabilidad de sistemas en diferencias. 0.5 0.5
Realizacién de una investigacion por parte del
5.5 Respuesta en frecuencias de sistemas en diferencias. alumno. 1.0 1.0
5.6 Variables de estado. 1.0 1.0
5.7 Repr esentacion en variables de estado. 1.0 1.0
58 Solucién analiticay numérica de la ecuacion en 1.0 1.0
diferencias de estado.
5.9 For mas canonicasy transformacion de for mas canénicas. 1.0 1.0
5.10 Estabilidad de sistemas en variables en estado. 1.0 1.0
SUBTOTAL 8 8
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ASIGNATURA; CONTROL 11

CLAVE_TCCON20631

HOJA: 7 DE__10

No. UNIDAD: VI

NOMBRE: TRASFORMADA Z.

OBJETIVOSPARTICULARESDE LA UNIDAD

e El alumno calculardlatransformada Z de diversas sefial es.
e El alumno aplicaralatransformada Z de sistemas discretos.

#DETEMA
TEMAS INSTRUMENTACION DIDACTICA H/T H/P | E.C. CLAVE
6.1 Introduccién. Exposicion del profesor con ayuda del| 0.5 0.5 3B, 1B
pizarrén, rotafolios y acetatos.
6.2 Definicién y propiedades de la Transformada Z. 1.0 1.0
Redlizacion de egjercicios escritos y de
6.3 Transformada Z inversa. simulacion en computadora por parte del| 1.0 1.0
alumno.
6.4 Transformada Z de sistemas en diferencias. 1.0 1.0
Realizacién de una investigacion por parte del
6.5 Funcién detransferencia discreta de sistemas en alumno. 25 25
diferencias.
6.6 Transformada Z de sistemas discretos en variables de 20 20
estado.
SUBTOTAL 8 8
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ASIGNATURA; CONTROL 11

CLAVE_TCCON20631

HOJA: 8 DE_10

No. UNIDAD: VII

NOMBRE: CONTROL CLASICO DE SISTEMASDISCRETOS.

OBJETIVOSPARTICULARESDE LA UNIDAD

e El aumno identificard el periodo de muestreo en un sistema de control discreto.

e El alumno aplicaratécnicas clasicas discretas para el control de sistemas.

e El alumno disefiara controladores discretos a partir de controladores continuos.

#DETEMA TEMAS INSTRUMENTACION DIDACTICA H/T H/P | E.C. CLAVE
7.1 Introduccién. Exposicion del profesor con ayuda del| 0.5 0.5 3B, 1B
pizarrén, rotafolios y acetatos.
7.2 Proceso de muestreo: Teorema de Shannon. 1.0 1.0
Redlizacion de egjercicios escritos y de
7.3 Andlisisy disefio defiltros digitales. simulacion en computadora por parte del| 2.0 2.0
alumno.
7.4 Criterios de desempefio. 1.0 1.0
Realizacién de una investigacion por parte del
7.5 Controlador PID discreto: Disefio, sintonizacion e alumno. 15 15
implementacion en computador a digital.
7.6 Discretizacion de controlador es continuosy métodos 2.0 20
numéricos.
SUBTOTAL 8 8
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ASIGNATURA; CONTROL 11

CLAVE_TCCON20631

HOJA:__ 9 DE_10

No. UNIDAD: VIII

NOMBRE: CONTROL DE SISTEMASDISCRETOSEN VARIABLESDE ESTADO.

OBJETIVOSPARTICULARESDE LA UNIDAD

e El alumno analizar4 la controlabilidad y observabilidad de sistemas discretos en diferencias de estado.
e El alumno aplicara diferentes técnicas modernas para el control de sistemas discretos en diferencias de estado.
e El alumno seleccionara variables de estado cuya medicién directa no sea posible.

#DETEMA TEMAS INSTRUMENTACION DIDACTICA H/T H/P | E.C. CLAVE

8.1 Introduccién. Exposicion del profesor con ayuda del| 0.5 0.5 3B, 1B
pizarrén, rotafolios y acetatos.

8.2 Propiedades de controlabilidad y observabilidad. 1.0 1.0
Redlizacion de egjercicios escritos y de

8.3 Estabilizacion y control por asignacion de polos. simulacién en computadora por parte del| 1.0 1.0
alumno.

84 Control éptimo. 20 20
Realizacién de una investigacion por parte del

8.5 Estimadores de variables de estado. alumno. 15 15
SUBTOTAL 6 6
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ASIGNATURA; CONTROL I CLAVE; TCCONZ20631 HOJA:_ 10 DE_ 10
UNIDADES
PERIODO | TEMATICAS PROCEDIMIENTOS DE EVALUACION
1° I, 11,111 (3.1-3.6) | 80% EXAMEN ESCRITO + 10% TAREAS + 10% SIMULACIONES POR COMPUTADORA.
2° I1(3.6-3.10), IV, | 80% EXAMEN ESCRITO + 10% TAREAS + 10% SIMULACIONES POR COMPUTADORA.
\
3° VI, VIL VI | 80% EXAMEN ESCRITO + 10% TAREAS + 10% SIMULACIONES POR COMPUTADORA.
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