1.- DATOS DE LA ASIGNATURA

Nombre de la asignatura: Ingenieria de Control |l

Carrera:Ingenieria Electromecéanica

Clave de la asignatura: AUC-0702

Horas teoria -horas practica-créditos 4—2—-10

2.- HISTORIA DEL PROGRAMA
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Elaboracion o Revisién

Participantes

Observaciones

Instituto Tecnoldgico
Superior de Lerdo, del
Enero del 2007

Representantes de la
academia de ingenieria
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electronica del Instituto
Tecnoldgico Superior de
Lerdo

Evaluacion Curricular de
la especialidad las
carreras de Ingenieria
Electromecanicay
Electronica

3.- UBICACION DE LA ASIGNATURA

a). Relacién con otras asignaturas del Plan de Estudio

Anteriores Posteriores
Asignaturas Temas Asignaturas Temas
Ingenieria de Todos Sensores, -Conceptos
control |l Procesadores y Basicos.
Dispositivos -Detectores de
reguladores. Error.
-Controladores.
-Elementos
Finales de
Control.

b). Aportacién de la asignatura al perfil del egresado

Proporciona los conocimientos de ingenieria de control que permite analizar las
variables que intervienen en la automatizacion y control de sistemas
electromecénicos.



4.- OBJETIVO GENERAL DE LA ASIGNATURA
Conocer y aplicar los criterios para optimizar y compensar sistemas de control; asi
como identificar la importancia del empleo de variables de estado.

5.- TEMARIO

NUMERO TEMAS SUBTEMAS

I Optimizacion 1 .| Criterios.

1.2. Proyecto Analitico.

1.3. Optimacion
paramétrica.

I Respuesta a la Frecuencia | 2.1. Andlisis de Bode
2.1 .1 Funcién de Respuesta
a la frecuencia.

- Magnitud

- Pase
2.2. Analisis de Nyquist.
2.2.1. Graficas polares.
2.3. Margen de ganancia y de fase.

3.1. Compensacion

11l Compensacion 3.1 .l. Adelanto

3.1.2. Atraso

3.1.3. Adelanto-Atraso

3.2. Andlisis de la compensacion.
3.3. Sensitividad

4.1. Representacion.
4.2. Variables de fase y fisicas.

\Y Introduccién a las 4.3. Transformacion lineal de variables.
variables de estado 4.4. Formulacién de variables de redes
propias.

4.5. Conceptos de estado y orden de
complejidad de una red.




6.- APRENDIZAJES REQUERIDOS

- Acciones basicas de control.

- Analisis de respuesta transitoria.

- Andlisis de error.

- Andlisis en el dominio de la frecuencia.
- Transformada Laplace.

7.- SUGERENCIAS DIDACTICAS

- Realizacién de investigacion documental y experimental sobre las lineas
utilizadas.

- Realizacién de talleres para la modelacion de sistemas fisicos mediante
variables de estado.

- Utilizacion de paqueteria de simulacion en la solucion del sistema de variables
de estado asociados a los sistemas modelados.

- Realizacion de sesiones grupales para la desansion de conceptos tales como
observabilidad, controlabilidad.

- Programacién de visitas a empresas donde se aplique el control computarizado.

- Efectuar experimentaciones de sistemas a fin de observar su respuesta en el
dominio de la frecuencia.

- Efectuar una investigacién experimental sobre sistemas inestables que sirva de
base para un proyecto final del curso.

8.- SUGERENCIAS DE EVALUACION

- Reportes de investigaciones realizadas por el alumno durante el curso.

- Revision de problemas asignados.

- Informe de resultados, observaciones y conclusiones obtenidos en el uso de la
paqueteria recomendada

- Reporte de las visitas programadas.

- Examenes, escritos por unidades de aprendizaje.

- Participacion en discusiones durante el desarrollo del curso.

9.- UNIDADES DE APRENDIZAJE

Unidad 1: Optimizacién

. . Actividades de Fuentes de
Objetivo Educacional - hy:
aprendizaje Informacion
El estudiante obtendra la | - Simulacion de sistemas
capacidad para disefnar de control. 1
sistemas de control que | - Disefio de sistemas de
funcionen de forma control. 2
Optima. -Mediante simulacién
obtener sistemas de 3
control 6ptimos.




Unidad 2: Respuesta ala frecuencia

Objetivo Educacional Activida(_jes_ de Fuentes _Qe
aprendizaje Informacion
El estudiante - Simulacion de funciones
comprendera los de transferencia para 1
métodos de respuesta en | obtener graficas de
frecuencia para el Bode para el analisis de
analisis y disefio de sistemas de control.
sistemas de control - Mediante simulacion
analizara el criterio de 2
estabilidad de Nyquist
que le permitira analizar
la estabilidad relativa y
absoluta de sistemas 3
lineales de control
Unidad 3: Compensacion
Objetivo Educacional Actividaqles_ de Fuentes _o!e
aprendizaje Informacion
El alumno comprendera | - Examinar las
los procedimientos para caracteristicas del
el disefio y compensador de 1
compensacion de adelanto.
sistemas de control - Examinar las
lineales e invariantes en caracteristicas del
el tiempo, utilizando el compensador de
meétodo de la respuesta retardo. 2
en frecuencia - Examinar las
caracteristicas del
compensador de
retardo- adelanto.
3
Unidad 4: Introduccién alas variables de estado
Objetivo Educacional Activida(_jes_ de Fuentes _Qe
aprendizaje Informacion
El alumno comprenderay | - Representacion en el
analizara sistemas de espacio de estados de 1
control mediante sistemas definidos por
espacios de estados su funcién de
transferencia.
- Transformacion de 2
modelos sistemas con
Matlab.
- Solucién de la ecuacion
de estado invariante con 3

el tiempo.




10.- FUENTES DE INFORMACION
1- Ingenieria de Control Moderna
Katsuhiko Ogata
Prentice Hall

2. Sistemas de Control Automatico
Benjamin C. Kuo
Prentice Hall

3. Linear Control System Analyis & Desing
DAZZO |/ 4th Edition
ISBN: 0070163219

11.- PRACTICAS

1. Simulacion de sistemas de control.

2. Simulacion y disefio de controlador mediante el método de sintonizacion de
controladores.

3. simulacion y disefio de sistemas de control mediante el método de
optimizacion.

4. Obtencion de grafica de bode mediante Matlab.

5. Obtencion de graficas de Nyquist mediante Matlab.

6. Disefo de sistemas de control mediante la respuesta a la frecuencia.

7. Simulacion de sistemas de control aplicando espacios de estados.



