1.- DATOS DE LA ASIGNATURA

Nombre de la asignatura:

Clave de la asignatura:

Horas teoria-horas practica-créditos

Carrera:

4-2-10

Control Il

ECC-0407

Ingenieria Electréonica

2.- HISTORIA DEL PROGRAMA

Lugar y Fecha de
Elaboraciéon o Revisién

Participantes

Observaciones
(Cambios y Justificacién)

Instituto Tecnoldgico de
Orizaba, del 25 al 29 de
agosto del 2003.

Institutos Tecnoldgicos
de Chihuahua, Morelia,
Tehuacan y Puebla

Instituto Tecnoldgico de
Mexicali, del 23 al 27 de
febrero 2004

Representante de las
academias de ingenieria
electrénica de los
Institutos Tecnologicos.

Academias de Ingenieria
Electrdnica.

Comité de consolidacion
de la carrera de
Ingenieria Electronica.

Reunién Nacional de
Evaluacién Curricular de la
Carrera de Ingenieria
Electrénica.

Analisis y enriquecimiento
de las propuestas de los
programas disefiados en la
reunion nacional de
evaluacion

Definicion de los programas
de estudio de la carrera de
Ingenieria Electronica.




3.- UBICACION DE LA ASIGNATURA

a). Relacioén con otras asignaturas del plan de estudio

Circuitos Electricos
I

Control |

- Leyes de Ohm,
de Kirchhoffy
superposicion.

- Funcién de
transferencia,
Estabilidad

Anteriores Posteriores
Asignaturas Temas Asignaturas Temas

Matematicas V - Ecuaciones Electrénica - Estabilidad,

Diferenciales Analdgica |l Respuesta a la

Lineales, Frecuencia

Transformada de

Laplace. Electrénica - Estabilidad,

. Analdgica Il Respuesta a la
Matematicas IV - Algebra Lineal. Frecuencia

b). Aportacién de la asignatura al perfil del egresado

Analizar y disefiar sistemas de control.

4.- OBJETIVO(S) GENERAL(ES) DEL CURSO

El estudiante analizara y disenara sistemas de control mediante técnicas
convencionales y comprendera la teoria de control moderno.




5.- TEMARIO

Unidad

Temas

Subtemas

1

Respuesta en Frecuencia

Compensacion

Introduccion al Método del
Espacio de Estados

IR
N =

1.3

24

2.5

3.1

3.2

3.3

3.4

Introduccion.

Graficos de respuesta en frecuencia

1.2.1 Diagramas de Bode

1.2.2 Criterio de estabilidad de
Bode: Margen de fase, margen
de ganancia.

Nyquist

1.3.1 Diagramas Polares

1.3.2 Criterio de Estabilidad de
Nyquist.

Introduccion.

Tipos de compensadores

Disefio de compensadores en

adelanto de fase

2.3.1 Método del lugar de las raices.

2.3.2 Método de respuesta en
frecuencia.

Disefio de compensadores en atraso

de fase

2.4.1 Método del lugar de las raices

24.2 Método de respuesta en
frecuencia.

Disefio de compensadores en atraso-

adelanto

2.5.1 Método del lugar de las raices

252 Método de respuesta en
frecuencia

Definicién de conceptos:

Ecuaciones de estado

Variables de estado

Espacio de estado

Representacion de sistemas en
forma de variables de estado.
Funciéon de transferencia a partir de
la representacion en variables de
estado.

Simulacion de sistemas:
Observabilidad

Controlabilidad

Retroalimentacion

Estabilidad




6.- APRENDIZAJES REQUERIDOS

Aplicacion de:

Ecuaciones diferenciales lineales
Variable compleja

Transformada de Laplace
Funcion de transferencia

Leyes de Ohm y Kirchhoff
Teorema de superposicion
Algebra Lineal

7.- SUGERENCIAS DIDACTICAS

Propiciar la busqueda y seleccion de informacién de los temas del curso.
Disefiar minimo una practica acorde al numero de unidades de aprendizaje
para que el alumno las desarrolle en el laboratorio

solicitar un informe por cada una de las practicas para su evaluacion.
Fomentar la aplicacion de software para la solucion de problemas.

Promover la solucién de problemas en forma individual y grupal.

Promover visitas a diferentes industriales para observar aplicaciones de
control.

Fomentar el habito de leer y traducir articulos en ingles

Dar seguimiento del anteproyecto.

8.- SUGERENCIAS DE EVALUACION

Revisar los reportes y actividades realizadas en el laboratorio, de acuerdo un
formato previamente establecido’.

Considerar la participacion en las actividades programadas en la materia:

o Participacion en clases

Cumplimiento de tareas y ejercicios

Exposicion de temas

asistencia

técnicas didacticas (paneles, conferencias, mesas redondas, entre otras)
participacion en congresos 0 concursos académicos

Trabajo de investigacién

simulacién de sistemas de control

reportes de visitas industriales

Aplicar examenes escritos considerando que no sea el factor decisivo para la
acreditacién del curso.

Revisar el avance del anteproyecto.

Considerar el desempefio integral del alumno. ( participacién, examen,
trabajos de investigacion, practicas, trabajo en equipo, entre otras )

Revisar los informes por cada una de las practicas para su evaluacion
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9.- UNIDADES DE APRENDIZAJE

Unidad 1: Respuesta en frecuencia

E dObjet!vo Actividades de Aprendizaje Fuentes .d’e
ucacional Informacion
El estudiante aplicara Buscar y seleccionar informacion de
el concepto de conceptos basicos de respuesta en
respuesta en frecuencia.
frecuencia para Interpretar los conceptos basicos de 1
determinar la respuesta en frecuencia.
estabilidad de Aplicar las técnicas apropiadas para la 2
sistemas de control. obtencion de la respuesta en frecuencia
de un sistema de control. 3
Representar graficamente la respuesta
en frecuencia de un sistema. 4
Interpretar las gréaficas de respuesta en
frecuencia de un sistema para determinar
la estabilidad.
Unidad 2: Compensacién
E dObjetI.VO Actividades de Aprendizaje Fuentes .d'e
ucacional Informacion
Disefara Buscar y seleccionar informacion de
compensadores para conceptos de compensadores. 1
sistemas de control Identificar los tipos de compensadores. 5
Aplicar los métodos de prueba y error del 3
lugar de las raices y de respuesta en 4
frecuencia para el disefio de
compensadores.
Unidad 3: Introduccién al método del espacio de estados
E dObjet!vo Actividades de Aprendizaje Fuentes .d’e
ucacional Informacion
Representara Representar sistemas en variables de
sistemas en variables estado.
de estado Simular sistemas representados en 4
Determinara su variables de estado.
controlabilidad, Transformar un sistema en variables de 5
observabilidad y estado a funcion de transferencia.
estabilidad. Determinar  la  controlabilidad, la 6

estabilidad de
software de

observabilidad y la
sistemas utilizando un
simulacion.




10.- FUENTES DE INFORMACION

1.

BN =

oo

Katsuhiko Ogata, Ingenieria de Control Moderno, Ed. Prentice Hall

R. C. Dorf, Sistemas de Control Moderno, Ed. Adison Wesley

Benjamin C. Kuo, Sistemas Automaticos de Control, Ed. CECSA

Eronini, Umez, Eronini, Dinamica de Sistemas y Control, Ed. Thomson
Learning

Thomas Kailath, Linear Systems, Ed. Prentice Hall, Inc.

Dolores M. Etter, Solucion de problemas de Ingenieria con MATLAB, Ed.
Prentice Hall, Inc.

PRACTICAS

Representacion de la respuesta en frecuencia de un sistema lineal en forma
matematica, simulada y real.

Obtencién de graficas de Bode de un sistema lineal en forma matematica,
simulada y real.

Obtencién de graficas de Nyquist de un sistema lineal en forma matematica y
simulada.

Obtencién de un sistema con compensador en adelanto de fase en forma
matematica, simulada y real.

Obtencién de un sistema con compensador en atraso de fase en forma
matematica, simulada y real.

Obtencion de un sistema con compensador en atraso-adelanto en forma
matematica, simulada y real.

Simulacion de sistemas representados en forma de variables de estado
obteniendo observabilidad, controlabilidad y estabilidad.



