
UNIVERSIDAD FERMIN TORO 
VICE RECTORADO ACADEMICO 

UNIVERSIDAD FACULTAD DE INGENIERIA 
 ESCUELA DE MANTENIMIENTO MECÁNICO  

ESCUELA DE TELECOMUNICACIONES  
ESCUELA DE ELÉCTRICA  

ESCUELA DE COMPUTACIÓN   
 
 
 
 
 
 
 

 

PROGRAMA INSTRUCCIONAL  
 

TEORÍA DE CONTROL I 

 
 
 
 

 

CÓDIGO 
ASIGNADO 

SEMESTRE U.C 

DENSIDAD HORARIA  
 

THS/SEM 
PRE - 

REQUISITO 
PRESENCIAL SEMIPRESENCIAL 

H.T H.P/H.L H.A H.V H.P 

TEC-633 
(Elect.) 

TEC-632 
(Comp.) 

VI 3 2 0 2 38 26 

 
4/64 ANS-532 

 
 

Elaborado por ING. CONSUELO PEREZ MENDEZ 

AUTORIZADO POR  
VICE RECTORADO ACADÉMICO 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

(FIRMA Y SELLO) 

 Fecha de vigencia JUNIO, 2005 

Revisado por  

UNIDAD CURRICULAR.. DECANATO 

 
 
 

 
 
 



FUNDAMENTACION 
 

La asignatura Teoría de Control I comprende una serie de conocimientos necesarios 
para un Ingeniero, ya que le permite: identificar, reconocer, representar, diagramar, 
describir y explicar un sistema de control realimentado y estudiar la respuesta ante una 
señal específica de entrada. 
 
 El programa consta de ocho unidades sobre fundamentos de la teoría de 
realimentación y de los sistemas de control lineales, tanto en el dominio del tiempo 
como en el dominio de la frecuencia. Dicha unidades son: 
 

I Unidad: Introducción a los sistemas de control. 
II Unidad: Modelos matemáticos de los sistemas físicos. 
III Unidad: Estudio de los sistemas lineales realimentados. 
IV Unidad: Estabilidad de los sistemas lineales realimentados. 
V Unidad: Método del lugar geométrico de las raíces. 
VI Unidad: Respuesta de frecuencia mediante el diagrama de Bode. 
VII Unidad: Estabilidad en el dominio de la frecuencia. 
VIII Unidad: Compensación y diseño de sistemas de control  
                                   realimentados. 

 
Las clases son teórico – prácticas y adaptadas al libro de texto seleccionado. 

Para involucrar plenamente a los Alumnos en su proceso de aprendizaje el docente 
está en libertad de usar el medio instruccional audiovisual que el mismo cree  
conveniente, tales como: 

- Audiovisual con movimiento: películas sonoras, videotape, multimedia. 
- Audiovisual fijo: sonoviso (diapositiva y sonido). 
- Visual fijo: diapositiva, fotografía, pizarrón, transparencia.  
- Audio: cinta grabada. 

 
La evaluación se hará mediante: 
- Cuestionarios en línea. 
- Foros de discusión 
- Exposiciones modalidad video 
- Interrogaciones. 
- Trabajos de investigación. 
- Ejercicios prácticos. 
 
 
El estudiante debe revisar constantemente el material del aula virtual y consultar 

el libro texto. También debe revisar la bibliografía recomendada y realizar ejercicios o 
resolver problemas de aplicación. 

 
 
OBJETIVO GENERAL DE LA ASIGNATURA 
 
 
 Analizar un sistema de control lineal realimentado, identificando su entrada y 
salida graficando dicho sistema en un diagrama de bloques y estudiando su respuesta 
tanto en el dominio del tiempo como en el dominio de la frecuencia ante una señal 
especifica de entrada. 



UNIDAD I OBJETIVO TERMINAL 

INTRODUCCIÓN A LOS SISTEMAS DE 
CONTROL 

 
 
ESTUDIAR UN SISTEMA DE CONTROL 
ESPECÍFICO. 

DURACION 

 
1 SEMANAS 

 

EVALUACION 

 
5 % 

OBJETIVOS ESPECIFICOS CONTENIDO 
ESTRATEGIAS DE 

INSTRUCCION 

1. Citar algunos trabajos previos que 
dieron origen al uso de la 
realimentación. 

2. Formular conceptos básicos de la 
teoría de control. 

3. Identificar un sistema de control. 
4. Indicar ventajas y desventajas de los 

tipos de sistemas de control. 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 Revisión histórica. 

 Terminología. 

 Clasificación de los sistemas. 

 Ventajas y desventajas de los 
sistemas de lazo abierto o 
cerrado. 

 Ejemplos de sistemas. 
 
 
 
 
 

     
PRESENCIAL 

 
SEMIPRESENCIAL 

      Método 
expositivo. 

      Método de 
problemas. 

 

•Ejercicios de 
Desempeño. 
Ejemplos de 
aplicación.  
 
•Interacción en el 
aula virtual 
 
•Exposiciones 
modalidad video. 
 
•Materiales 
didácticos 
multimedia 

ESTRATEGIAS DE EVALUACION: 

      PRESENCIAL SEMIPRESENCIAL 

Examen escrito corto. 
 

• Cuestionario en línea   
• Foros de discusión  
• Asignación de tareas  
• Videos, Blogs, Chat,  Glosario, Wikis, juegos 
• Proyecto con Defensa 
       Evaluación Presencial 

 
 
 



UNIDAD II OBJETIVO TERMINAL 

MODELOS MATEMÁTICOS DE SISTEMAS 
FÍSICOS 

 
ASOCIAR UN SISTEMA FÍSICO CON UN 
MODELO MATEMÁTICO. 

DURACION 

 
2 SEMANAS 

EVALUACION 

 
13 % 

OBJETIVOS ESPECIFICOS CONTENIDO 
ESTRATEGIAS DE 

INSTRUCCION 

1. Elaborar el diagrama de bloques de 
un sistema. 

2. Reducir diagramas en bloques. 
3. Representar un sistema físico 

mediante ecuaciones diferenciales. 
4. Elaborar el diagrama de flujo de 

sistemas lineales. 
5. Hallar la función de transferencia de 

sistemas lineales. 
6. Aplicar la fórmula de Mason a 

gráficas de flujo de señal. 
7. Representar un diagrama de bloques 

como un diagrama de flujos. 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 Diagramas de bloques. 

 Reducción de diagramas de 
bloques. 

 Ecuaciones diferenciales de los 
sistemas físicos. 

 Función de transferencia de 
sistemas lineales. 

 Gráficas del flujo de señal. 

 Fórmula de ganancia de Mason 
para gráficos de flujo de señal. 

 Del diagrama de flujo al 
diagrama de bloque. 

 

     
PRESENCIAL 

 
SEMIPRESENCIAL 

Método 
expositivo. 

      Método 
demostrativo. 

      Método de 
problemas 

•Ejercicios de 
Desempeño. 
Ejemplos de 
aplicación.  
 
•Interacción en el 
aula virtual 
 
•Exposiciones 
modalidad video. 
 
•Materiales 
didácticos 
multimedia 

ESTRATEGIAS DE EVALUACION: 

      PRESENCIAL SEMIPRESENCIAL 

 Examen escrito. 
 
 

 Cuestionario en línea   
• Foros de discusión  
• Asignación de tareas  
• Videos, Blogs, Chat,  Glosario, Wikis, juegos 
• Proyecto con Defensa 
       Evaluación Presencial 

 
 
 
 



UNIDAD III OBJETIVO TERMINAL 

ESTUDIO DE LOS SISTEMAS DE CONTROL 
REALIMENTADOS 

 

 
 
ANALIZAR LA RESPUESTA TRANSITORIA DE 
UN SISTEMA DE CONTROL REALIMENTADO. 

DURACION 

 
2 SEMANAS 

 

EVALUACION 

 
12 % 

OBJETIVOS ESPECIFICOS CONTENIDO 
ESTRATEGIAS DE 

INSTRUCCION 

1. Determinar la sensibilidad de los 
sistemas de control a la variación de 
la ganancia directa y realimentada. 

2. Identificar el error en estado 
estacionario de acuerdo al tipo de 
entrada del sistema de control. 

3. Obtener la salida de un sistema en 
función del tiempo. 

4. Dibujar la curva de respuesta en 
función del tiempo. 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 Sensibilidad de los sistemas de 
control. 

 Señales de control. 

 Error en estado estacionario. 

 Respuesta de un sistema de 
control estable a una señal 
específica de entrada.  

 

      
PRESENCIAL 

 
SEMIPRESENCIAL 

      Método 
expositivo. 

      Método de 
problemas. 

•Ejercicios de 
Desempeño. 
Ejemplos de 
aplicación.  
 
•Interacción en el 
aula virtual 
 
•Exposiciones 
modalidad video. 
 
•Materiales 
didácticos 
multimedia 

ESTRATEGIAS DE EVALUACION: 

     PRESENCIAL SEMIPRESENCIAL 

      Examen escrito corto. 

      Método de taller. 
 

 Cuestionario en línea   
• Foros de discusión  
• Asignación de tareas  
• Videos, Blogs, Chat,  Glosario, Wikis, juegos 
• Proyecto con Defensa 
       Evaluación Presencial 

 
 
 
 
 



UNIDAD IV OBJETIVO TERMINAL 

ESTABILIDAD DE LOS SISTEMAS LINEALES 
REALIMENTADOS 

 
 
DETERMINAR LA ESTABILIDAD DE UN 
SISTEMA DE CONTROL REALIMENTADO 

DURACION 

 
2 SEMANAS 

 

EVALUACION 

 
10 % 

OBJETIVOS ESPECIFICOS CONTENIDO 
ESTRATEGIAS DE 

INSTRUCCION 

1. Interpretar el concepto de estabilidad 
de un sistema de control 
realimentado. 

2. Utilizar el criterio de Routh-Hurwitz 
para determinar la estabilidad de un 
sistema de control. 

3. Determinar las raíces de un sistema 
de control. 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 Concepto de estabilidad. 

 El criterio de Routh-Hurwitz. 

 Estabilidad absoluta y relativa. 

 Ubicación de raíces en el plano  
S. 

 
 
 
 
 
 
 

     
PRESENCIAL 

 
SEMIPRESENCIAL 

 Método 
expositivo. 

      Método 
de 
problemas. 

•Ejercicios de 
Desempeño. 
Ejemplos de 
aplicación.  
 
•Interacción en el 
aula virtual 
 
•Exposiciones 
modalidad video. 
 
•Materiales 
didácticos 
multimedia 

ESTRATEGIAS DE EVALUACION: 

      PRESENCIAL SEMIPRESENCIAL 

 Examen escrito • Cuestionario en línea   
• Foros de discusión  
• Asignación de tareas  
• Videos, Blogs, Chat,  Glosario, Wikis, juegos 
• Proyecto con Defensa 
       Evaluación Presencial 

 
 
 



UNIDAD V OBJETIVO TERMINAL 

MÉTODO DEL LUGAR GEOMÉTRICO DE LAS 
RAÍCES 

 
 
ESTUDIAR EL FUNCIONAMIENTO DE LA 
RESPUESTA TRANSITORIA DE UN SISTEMA 
DE CONTROL REALIMENTADO POR EL 
MÉTODO DEL LUGAR GEOMÉTRICO DE LAS 
RAÍCES. 

DURACION 

 
2 SEMANAS 

 

EVALUACION 

 
10 % 

OBJETIVOS ESPECIFICOS CONTENIDO 
ESTRATEGIAS DE 

INSTRUCCION 

1. Dibujar el lugar geométrico de las 
raíces. 

2. Determinar la estabilidad relativa de 
un sistema de control realimentado a 
través del método del lugar 
geométrico de las raíces. 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 Conceptos básicos. 

 Construcción del lugar 
geométrico de las raíces. 

 Estabilidad relativa mediante el 
uso del lugar geométrico de las 
raíces. 

     
PRESENCIAL 

 
SEMIPRESENCIAL 

      Método 
expositivo. 

      Método de 
problemas. 

 

•Ejercicios de 
Desempeño. 
Ejemplos de 
aplicación.  
 
•Interacción en el 
aula virtual 
 
•Exposiciones 
modalidad video. 
 
•Materiales 
didácticos 
multimedia 

ESTRATEGIAS DE EVALUACION: 

      PRESENCIAL SEMIPRESENCIAL 

      Examen escrito. 

      Taller. 
 

• Cuestionario en línea   
• Foros de discusión  
• Asignación de tareas  
• Videos, Blogs, Chat,  Glosario, Wikis, juegos 
• Proyecto con Defensa 
       Evaluación Presencial 

 
 



UNIDAD VI OBJETIVO TERMINAL 

RESPUESTA DE FRECUENCIA MEDIANTE EL 
DIAGRAMA DE BODE 

 
REPRESENTAR EN UNA HOJA 
SEMILOGARÍTMICA EL DIAGRAMA DE BODE, 
TANTO EN MAGNITUD COMO EN FASE. 
 DURACION 

 
2 SEMANAS 

 

EVALUACION 

 
10 % 

OBJETIVOS ESPECIFICOS CONTENIDO 
ESTRATEGIAS DE 

INSTRUCCION 

1. Representar el diagrama de Bode. 
2. Hallar: frecuencia de fase  y 

ganancia, margen de fase y de 
ganancia en una traza de Bode. 

3. Determinar la estabilidad de un 
sistema mediante la traza de Bode. 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 Conceptos básicos. 

 Construcción del diagrama de 
Bode. 

 Hallar las frecuencias de: cruce 
de fase y cruce de ganancia. 

 Hallar el margen de: fase y de 
ganancia. 

     
PRESENCIAL 

 
SEMIPRESENCIAL 

      Método 
expositivo. 

      Método 
de 
problemas 

•Ejercicios de 
Desempeño. 
Ejemplos de 
aplicación.  
 
•Interacción en el 
aula virtual 
 
•Exposiciones 
modalidad video. 
 
•Materiales 
didácticos 
multimedia 

ESTRATEGIAS DE EVALUACION: 

      PRESENCIAL SEMIPRESENCIAL 

 Taller. 
 

• Cuestionario en línea   
• Foros de discusión  
• Asignación de tareas  
• Videos, Blogs, Chat,  Glosario, Wikis, juegos 
• Proyecto con Defensa 
       Evaluación Presencial 

 
 
 



UNIDAD VII OBJETIVO TERMINAL 

ESTABILIDAD EN EL DOMINIO DE LA 
FRECUENCIA 

 
 
ESTUDIAR LA ESTABILIDAD DE UN SISTEMA 
DE CONTROL REALIMENTADO EN EL 
DOMINIO DE LA FRECUENCIA. DURACION 

 
2 SEMANAS 

 

EVALUACION 

 
15 % 

OBJETIVOS ESPECIFICOS CONTENIDO 
ESTRATEGIAS DE 

INSTRUCCION 

1. Trasladar los contornos en el plano S 
mediante una función P(S). 

2. Determinar la estabilidad absoluta y 
relativa de un sistema de control 
realimentado por medio del criterio 
de estabilidad de Nyquist. 

 
 
 
 
 
 
 
 

 Transformación de los contornos 
en el plano S. 

 Conceptos básicos. 

 El criterio de Nyquist. 

 La estabilidad relativa y el 
criterio de Nyquist. 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

     
PRESENCIAL 

 
SEMIPRESENCIAL 

       Método 
expositivo. 

      Método de 
problemas. 

 

•Ejercicios de 
Desempeño. 
Ejemplos de 
aplicación.  
 
•Interacción en el 
aula virtual 
 
•Exposiciones 
modalidad video. 
 
•Materiales 
didácticos 
multimedia 

ESTRATEGIAS DE EVALUACION: 

      PRESENCIAL SEMIPRESENCIAL 

 Examen escrito corto (teoría). 

      Examen escrito largo (problemas). 
 

• Cuestionario en línea   
• Foros de discusión  
• Asignación de tareas  
• Videos, Blogs, Chat,  Glosario, Wikis, juegos 
• Proyecto con Defensa 
       Evaluación Presencial 

 



UNIDAD VIII OBJETIVO TERMINAL 

DISEÑO Y COMPENSACIÓN DE SISTEMAS DE 
CONTROL REALIMENTADOS 

 
 
DISEÑAR REDES DE COMPENSACIÓN PARA 
SISTEMAS DE CONTROL REALIMENTADOS 

DURACION 

 
3 SEMANAS 

 

EVALUACION 

 
25 % 

OBJETIVOS ESPECIFICOS CONTENIDO 
ESTRATEGIAS DE 

INSTRUCCION 

1. Clasificar los controladores según su 
acción y según su fuente de energía. 

2. Diseñar redes de compensación en 
atraso y adelanto mediante: el 
diagrama de Bode y el lugar 
geométrico de las raíces. 

 
 
 
 
 

      Concepto de compensación. 

      Redes de compensación. 

      Características de la  
        compensación en atraso y de  
        adelanto. 

      Compensación usando: el  
        diagrama de Bode, el lugar  
        geométrico de las raíces y  
        métodos computacionales. 

      Controladores. 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

     
PRESENCIAL 

 
SEMIPRESENCIAL 

       Método 
expositivo. 

      Método de 
problemas. 

 

•Ejercicios de 
Desempeño. 
Ejemplos de 
aplicación.  
 
•Interacción en el 
aula virtual 
 
•Exposiciones 
modalidad video. 
 
•Materiales 
didácticos 
multimedia 

ESTRATEGIAS DE EVALUACION: 

      PRESENCIAL SEMIPRESENCIAL 

      Examen escrito corto. 

      Examen escrito largo. 

      Exposiciones. 
 
 

• Cuestionario en línea   
• Foros de discusión  
• Asignación de tareas  
• Videos, Blogs, Chat,  Glosario, Wikis, juegos 
• Proyecto con Defensa 
       Evaluación Presencial 
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