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OBJETIVO GENERAL

El estudiante utilizara los conocimientos de la asignatura antecedente (modelacion de sistemas); para obtener un conocimiento pleno de la teoria
del control analégico y la capacidad para evaluar diferentes métodos de control tanto clasicos, como de espacio de estados.

INDICE DE UNIDADES

Conceptos preliminares.

Controladores clasicos.

Disefio de controladores basados en el método del lugar geométrico de las raices (root-locus).
Disefio de controladores basados en métodos de respuesta de frecuencia.

Disefio de controladores en espacio de estados.

Introduccion al control digital.
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NUMERO Y NOMBRE DE LA UNIDAD:

1. Conceptos preliminares.

HORAS:

OBJETIVO DE LA UNIDAD:

El alumno obtendra una vision amplia y clara de lo que es la teoria de control y de la importancia que ostenta esta rama de la ingenieria (en especial para
un ingeniero en Mecatrénica). El alumno retomara rapidamente los conceptos obtenidos en la asignatura antecedente.

TEMAS Y SUBTEMAS

ESTRATEGIAS DE INSTRUCCION *

EXPERIENCIAS DE APRENDIZAJE

Con Docente

Independientes**

1.1 Definicién de retroalimentacion
1.2 Ventajas de un sistema retroalimentado
VS. un sistema en lazo abierto
1.3 Remembranza historica de la Ingenieria
de Control
1.4 La importancia y aplicacién de la
Ingenieria de control en nuestros dias
1.5 Conceptos basicos
1.5.1 Funcioén de transferencia
1.5.2 Diagramas y algebra de bloques
1.5.3 Transformada de Laplace
1.5.4 Definicion y modelado dinamico de
sistemas
1.5.5 Respuestas y parametros tipicos de
sistemas de primer y segundo grado
1.5.6 Criterios de estabilidad
1.5.7 Linearizacion
1.5.8 Definicién de sistemas en espacio de
estados

*  Exposicion por parte del
profesor (estrategia de
recepcion).

* Discusiones facilitadas por
el instructor (estrategia
interpersonal).

* Trabajo individual o grupal
por parte de los estudiantes
(estrategia de seleccion).

Exposicién de los temas y

subtemas por parte del docente.

El alumno realizara
lecturas e investigaciones
de material referente a
los temas de la unidad.

El alumno realizara
ejercicios en abundancia
relacionados con los
temas cubiertos en la
unidad.

El alumno realizara
simulaciones con el
software que maneja
desde la asignatura
pasada.

ESCENARIOS

ESTRATEGIAS DE EVALUACION

RECURSOS DIDACTICOS
Y/ O SOFTWARE

e Aula.

e Trabajo realizado en el aula.
e Examen.
e Mapa conceptual.

* Presentaciones en computadora 0 proyector de

acetatos.
e  Pizarrén.




NUMERO Y NOMBRE DE LA UNIDAD:

2. Controladores clasicos..

HORAS:
20

OBJETIVO DE LA UNIDAD:

El alumno comprendera firmemente lo que es un controlador y aprendera la formulacion de los controladores clasicos mas cominmente usados.

TEMAS Y SUBTEMAS ESTRATEGIAS DE INSTRUCCION * EXPERIENCIAS DE APRENDIZAJE
Con Docente Independientes**

2.1 Definicion de perturbacion e Exposicion por parte del | Exposicion de los temas 'y El alumno realizara
2.2 Sensibilidad profesor (estrategia de subtemas por parte del docente. lecturas e investigaciones
2.3 Control todo-nada recepcion). de material referente a
2.4 Control proporcional e Discusiones facilitadas El docente explicara a los los temas de la unidad.
2.5 Control integrador por el instructor alumnos el como incluir los
2.6 Control derivativo (estrategia interpersonal). | huevos conceptos de El alumno realizara
2.7 Controlador PID e Trabajo individual o controladores para la realizacion | ejercicios en abundancia
2.8 Métodos Ziegler-Nichols para la grupal por parte de los de simulaciones con software relacionados con los

sintonizacion de controladores PID estudiantes (estrategia de | especializado. temas cubiertos en la
2.9 Clases de sistemas unidad.

seleccion).

El alumno realizara
simulaciones con el
software que maneja
desde la asignatura
pasada, incluyendo ahora
controladores de los tipos
que fueron presentados
en ésta unidad.




ESCENARIOS

ESTRATEGIAS DE EVALUACION

RECURSOS DIDACTICOS
Y/ O SOFTWARE

Aula.

* Trabajo realizado en el aula.
e Examen.
*  Mapa conceptual.

Presentaciones en computadora o proyector de
acetatos.
Pizarron.




NUMERO Y NOMBRE DE LA UNIDAD: HORAS:

3. Disefio de controladores basados en el método del lugar geométrico de las raices (root-locus). 20

OBJETIVO DE LA UNIDAD:

El alumno aprenderd y aplicara lo que es el disefio de controladores usando el lugar geométrico de las raices.

TEMAS Y SUBTEMAS ESTRATEGIAS DE INSTRUCCION * EXPERIENCIAS DE APRENDIZAJE
Con Docente Independientes**
3.1 Definicién del método del lugar *  Exposicion por parte del Exposicion de los temas y El alumno realizara
geométrico de las raices (root-locus) profesor (estrategia de subtemas por parte del docente. lecturas e investigaciones
3.2 Guia para esbozar el root-locus recepcion). de material referente a
3.3 Empleo del root-locus para el disefio de e Discusiones facilitadas por El docente explicara a los los temas de la unidad.
controladores el instructor (estrategia alumnos el como incluir los
3.4 Root-locus negativo interpersonal). nuevos conceptos de root-locus El alumno realizara
3.5 Compensacién e Trabajo individual o grupal para la realizacién de ejercicios en abundancia
3.5.1 Compensacion en adelanto por parte de los estudiantes | simulaciones con software relacionados con los
3.5.2 Compensacién en atraso (estrategia de seleccion). especializado. temas cubiertos en la
3.6 Extensiones del root-locus unidad.
3.6.1 Tiempo de retraso
3.6.2 Sistemas no lineales El alumno realizara
simulaciones con el
software que maneja
desde la asignatura
pasada, incluyendo ahora
los conceptos de root-
locus que fueron
presentados en ésta
unidad.
ESCENARIOS ESTRATEGIAS DE EVALUACION RECURSOS DIDACTICOS
Y/ O SOFTWARE
e Aula. e Trabajo realizado en el aula. = Presentaciones en computadora 0 proyector de
e Examen. acetatos.

e Mapa conceptual. »  Pizarron.




NUMERO Y NOMBRE DE LA UNIDAD:

4. Disefio de controladores basados en métodos de respuesta de frecuencia.

HORAS:
20

OBJETIVO DE LA UNIDAD:

El alumno aprendera y aplicara diferentes métodos de disefio de controladores basados en frecuencia. El alumno aplicara los conceptos adquiridos para el disefio e
implementacién de un controlador para un sistema fisico (circuito electrénico, sistema neumatico, motor de CD, etc.).

TEMAS Y SUBTEMAS

ESTRATEGIAS DE INSTRUCCION *

EXPERIENCIAS DE APRENDIZAJE

Con Docente

Independientes**

4.1 Respuesta de frecuencia

41.1
4.1.2

Diagramas de Bode
Errores en estado estable

4.2 Estabilidad

4.3 Criterio de estabilidad de Nyquist

4.4 Margenes de estabilidad

4.5 Relacion de fase-ganancia de Bode

4.6 Respuesta de frecuencia en lazo cerrado
4.7 Compensacion

*  EXxposicion por parte del
profesor (estrategia de
recepcion).

* Discusiones facilitadas por
el instructor (estrategia
interpersonal).

* Trabajo individual o grupal
por parte de los estudiantes

Exposicion de los temas y subtemas
por parte del docente.

El docente explicara a los alumnos el
cémo incluir los nuevos conceptos de
respuesta de frecuencia para la
realizacién de simulaciones con
software especializado.

El alumno realizaréa lecturas
e investigaciones de
material referente a los
temas de la unidad.

El alumno realizara
ejercicios en abundancia
relacionados con los temas
cubiertos en la unidad.

4.7.1  Compensacion PD (estrategia de seleccion). El docente asesorara al alumno en la
4.7.2  Compensacion en adelanto implementacién de un esquema de El alumno realizara
4.7.3  Compensacion Pl control (basado en las herramientas simulaciones con el software
4.7.4  Compensacion en atraso vistas en ésta unidad) a un sistema que maneja desde la
4.7.5 Compensacion PID fisico (circuito electronico, sistema asignatura pasada,
neumatico, motor de CD, etc.).. incluyendo ahora los
conceptos de respuesta de
frecuencia que fueron
presentados en ésta unidad.

ESCENARIOS ESTRATEGIAS DE EVALUACION RECURSOS DIDACTICOS
Y/ O SOFTWARE

e Aula. * Trabajo realizado en el aula. * Presentaciones en computadora o proyector de

e Examen.
*  Mapa conceptual.

acetatos.
e  Pizarrén.




NUMERO Y NOMBRE DE LA UNIDAD:

5. Disefio de controladores en espacio de estados.

HORAS:
30

OBJETIVO DE LA UNIDAD:

El alumno acrecentara su conocimiento y comprension de lo que es el espacio de estados. El alumno aplicara los conocimientos adquiridos para realizar
simulaciones en computadora con una complejidad moderada.

TEMAS Y SUBTEMAS

ESTRATEGIAS DE INSTRUCCION *

EXPERIENCIAS DE APRENDIZAJE

Con Docente

Independientes**

5.1 Ventajas del espacio de estados
5.2 Andlisis de ecuaciones de estado

5.2.1 Diagramas de bloques y formas
canonicas
5.2.2 Respuesta dinamica de las
ecuaciones de estado
5.3 Ley de control para retroalimentacion

completa de estados

5.3.1 Como encontrar la ley de control
5.3.2 Seguimiento de sefiales de
referencia de entrada
5.4 Seleccién eficiente de la ubicacién de

polos

5.4.1 Polos dominantes
5.4.2 Root-locus simétrico
5.5 Disefo de observadores

551
5.5.2

Observadores de orden completo
Observadores de orden reducido

5.5.3 Seleccion de polos para los

5.6

5.7

5.8

observadores
Disefio de compensadores (combinacion
de la ley de control y observador)
Introduccion a la entrada de sefiales de
referencia
Temas avanzados del espacio de estados

5.8.1 Control integral

5.8.2 Seguimiento de referencia robusto
(espacio de error)

5.8.3 Rechazo de perturbaciones por

®  EXxposicion por parte del
profesor (estrategia de
recepcion).

* Discusiones facilitadas por
el instructor (estrategia
interpersonal).

* Trabajo individual o grupal
por parte de los estudiantes
(estrategia de seleccion).

Exposicién de los temas y
subtemas por parte del docente.

El docente explicara a los
alumnos el como incluir los
nuevos conceptos de espacio de
estados para la realizacion de
simulaciones con software
especializado.

El alumno realizara
lecturas e investigaciones
de material referente a
los temas de la unidad.

El alumno realizara
ejercicios en abundancia
relacionados con los
temas cubiertos en la
unidad.

El alumno realizara
simulaciones con el
software que maneja
desde la asignatura
pasada, incluyendo ahora
los conceptos de
espacios de estados que
fueron presentados en
ésta unidad.




estimacion de perturbacion

5.8.4 Disefio para sistemas con tiempo
muerto

5.8.5 Estabilidad de Lyapunov

ESCENARIOS

ESTRATEGIAS DE EVALUACION

RECURSOS DIDACTICOS
Y/ O SOFTWARE

e Aula.

* Trabajo realizado en el aula.
e Examen.
*  Mapa conceptual.

Presentaciones en computadora o proyector de
acetatos.

Pizarron.




NUMERO Y NOMBRE DE LA UNIDAD:

6.

Introduccion al control digital.

HORAS:
10

OBJETIVO DE LA UNIDAD:

El alumno aprenderd los principios de la teoria de control digital; teniendo ya las bases de la teoria del control analégico podra analizar y comparar las

similitudes entre éstas dos vertientes de la teoria de control.

TEMAS Y SUBTEMAS

ESTRATEGIAS DE INSTRUCCION *

EXPERIENCIAS DE APRENDIZAJE

Con Docente

Independientes**

6.1 Definicion de control digital

6.2 Ejemplo ilustrativo del disefio de un
controlador digital

Exposicién por parte del
profesor (estrategia de
recepcion).

Discusiones facilitadas por
el instructor (estrategia
interpersonal).

Trabajo individual o grupal
por parte de los estudiantes
(estrategia de seleccion).

Exposicién de los temas y

subtemas por parte del docente.

El docente explicara a los
alumnos el como incluir los
nuevos conceptos de control
digital para la realizacién de
simulaciones con software
especializado.

El alumno realizara
lecturas e investigaciones
de material referente a
los temas de la unidad.

El alumno realizara
ejercicios en abundancia
relacionados con los
temas cubiertos en la
unidad.

El alumno realizara
simulaciones con el
software que maneja
desde la asignatura
pasada, incluyendo ahora
los conceptos de control
digital que fueron
presentados en ésta
unidad.

ESCENARIOS

ESTRATEGIAS DE EVALUACION

RECURSOS DIDACTICOS
Y/ O SOFTWARE

Aula.

Trabajo realizado en el aula.
Examen.
Mapa conceptual.

* Presentaciones en computadora o proyector de

acetatos.
e Pizarrén.
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FUNDADA EN 1960

UNIVERSIDAD DEL VALLE DE MEXICO

PROGRAMA DE ESTUDIO DE LICENCIATURA
PRAXIS MES XXI

ASIGNATURA: CONTROL ANALOGICO CLAVE: _ 532704
PERFIL DOCENTE
EXPERIENCIA PROFESIONAL EXPERIENCIA DOCENTE
NIVEL DE PROFESION ~
ESCOLARIDAD AREA ACTIVIDADES | ANOS NIVEL ASIGNATURAS ANOS Y/O
EDUCATIVO SEMESTRES
Maestro en Ingenieria Automatizacién | Modelado de 2 Licenciatura Laboratorio de 1
Ciencias Mecatrénica sistemas o electrénica
Control procesos
Ingenieria en analégicos Control de
Control Investigacion y procesos
desarrollo Implementacion de
Ingenieria en sistemas y Automatizacion

Automatizacién

Ingenieria
Electrénica

Fisico Matematico

esquemas de
control analogo a
sistemas reales en
la academia y/o
industria

OTROS CONOCIMIENTOS DESEABLES:
Teoria de control y automatizacion.

Manejo de software para el modelado de sistemas.

Manejo, programacion, disefio y construccion de robots.

Disefio y construccion de interfases con electrénica y software.




