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FUNDAMENTACION

La asignatura Teoria de Control | 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
sefal especifica de entrada.

El programa consta de ocho unidades sobre fundamentos de la teoria de
realimentacion y de los sistemas de control lineales, tanto en el dominio del tiempo
como en el dominio de la frecuencia. Dicha unidades son:

[ Unidad: Introduccién a los sistemas de control.

Il Unidad: Modelos matematicos de los sistemas fisicos.

11 Unidad: Estudio de los sistemas lineales realimentados.

v Unidad: Estabilidad de los sistemas lineales realimentados.

\% Unidad: Método del lugar geométrico de las raices.

Vi Unidad: Respuesta de frecuencia mediante el diagrama de Bode.
VI Unidad: Estabilidad en el dominio de la frecuencia.

VIIl  Unidad: Compensacion y disefio de sistemas de control

realimentados.

Las clases son teérico — practicas y adaptadas al libro de texto seleccionado.
Para involucrar plenamente a los Alumnos en su proceso de aprendizaje el docente
esta en libertad de usar el medio instruccional audiovisual que el mismo cree
conveniente, tales como:

- Audiovisual con movimiento: peliculas sonoras, videotape, multimedia.

- Audiovisual fijo: sonoviso (diapositiva y sonido).

- Visual fijo: diapositiva, fotografia, pizarrén, transparencia.

- Audio: cinta grabada.

La evaluacion se hara mediante:

- Cuestionarios en linea.

- Foros de discusion

- Exposiciones modalidad video
- Interrogaciones.

- Trabajos de investigacion.

- Ejercicios préacticos.

El estudiante debe revisar constantemente el material del aula virtual y consultar
el libro texto. También debe revisar la bibliografia recomendada y realizar ejercicios o
resolver problemas de aplicacion.

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 sefial
especifica de entrada.



UNIDAD I OBJETIVO TERMINAL
INTRODUCCION A LOS SISTEMAS DE
CONTROL ESTUDIAR UN SISTEMA DE CONTROL
ESPECIFICO.
DURACION
1 SEMANAS
EVALUACION
5%
ESTRATEGIAS DE
OBJETIVOS ESPECIFICOS CONTENIDO INSTRUCCION
Citar algunos trabajos previos que |e Revision historica.
dieron origen al uso de laje Terminologia. PRESENCIAL SEMIPRESENCIAL
realimentacion. ¢ Clasificacion de los sistemas. o Método | *Ejercicios de
2. Formular conceptos basicos de la|es \Ventajas y desventajas de los | expositivo. Desempefio.
teoria de control. sistemas de lazo abierto o|e Método de | Ejemplos de
3. Identificar un sistema de control. cerrado. problemas. aplicacion.

4. Indicar ventajas y desventajas de los |

f | Ejemplos de sistemas.
tipos de sistemas de control.

eInteraccién en el
aula virtual

*Exposiciones
modalidad video.

*Materiales
didacticos
multimedia

ESTRATEGIAS DE EVALUACION:

PRESENCIAL SEMIPRESENCIAL

Cuestionario en linea

Foros de discusion

Asignacion de tareas

Videos, Blogs, Chat, Glosario, Wikis, juegos
Proyecto con Defensa

Evaluacién Presencial

Examen escrito corto.




UNIDAD Il

OBJETIVO TERMINAL

MODELOS MATEMATICOS DE SISTEMAS ASOCIAR UN SISTEMA FiSICO CON UN

FiSICOS

MODELO MATEMATICO.

DURACION

2 SEMANAS

EVALUACION

13%

OBJETIVOS ESPECIFICOS

ESTRATEGIAS DE

CONTENIDO INSTRUCCION

Elaborar el diagrama de bloques de
un sistema.

Reducir diagramas en bloques.
Representar un sistema fisico
mediante ecuaciones diferenciales.
Elaborar el diagrama de flujo de
sistemas lineales.

Hallar la funcién de transferencia de
sistemas lineales.

Aplicar la formula de Mason a
gréficas de flujo de sefal.

Representar un diagrama de bloques *

como un diagrama de flujos.

Diagramas de bloques.
Reduccién de diagramas de | PRESENCIAL SEMIPRESENCIAL

bloques. Método *Ejercicios de
Ecuaciones diferenciales de los | expositivo. Desempefio.
sistemas fisicos. . Método | Ejemplos de
Funcion de transferencia de | demostrativo. aplicacion.
sistemas lineales. e Meétodo de

Gréficas del flujo de sefial. problemas *Interaccion en el
Férmula de ganancia de Mason aula virtual

para graficos de flujo de sefal.
Del diagrama de flujo al
diagrama de bloque.

*Exposiciones
modalidad video.

*Materiales
didacticos
multimedia

ESTRATEGIAS DE EVALUACION:

PRESENCIAL

SEMIPRESENCIAL

Examen escrito.

Cuestionario en linea

Foros de discusién

Asignacion de tareas

Videos, Blogs, Chat, Glosario, Wikis, juegos
Proyecto con Defensa

Evaluacién Presencial




UNIDAD IlI OBJETIVO TERMINAL

ESTUDIO DE LOS SISTEMAS DE CONTROL

REALIMENTADOS
ANALIZAR LA RESPUESTA TRANSITORIA DE

UN SISTEMA DE CONTROL REALIMENTADO.

DURACION
2 SEMANAS
EVALUACION
12 %
ESTRATEGIAS DE
OBJETIVOS ESPECIFICOS CONTENIDO INSTRUCCION
1. Determinar la sensibilidad de los|e Sensibilidad de los sistemas de
sistemas de control a la variacion de control. PRESENCIAL | SEMIPRESENCIAL
la ganancia directa y realimentada. |e  Sefiales de control. o Método | *Ejercicios de
2. ldentificar el error en estado|e Error en estado estacionario. expositivo. Desempefio.
estacionario de acuerdo al tipo de|s Respuesta de un sistema de|e Métodode |Ejemplos de
entrada del sistema de control. control estable a una sefial | problemas. aplicacion.
3. Obtener la salida de un sistema en especifica de entrada.
funcion del tiempo. sInteraccion en el
4. Dibujar la curva de respuesta en aula virtual

funcion del tiempo.
*Exposiciones
modalidad video.

*Materiales
didacticos
multimedia
ESTRATEGIAS DE EVALUACION:
PRESENCIAL SEMIPRESENCIAL

. Examen escrito corto. Cuestionario en linea

. Método de taller. Foros de discusion

Asignacion de tareas

Videos, Blogs, Chat, Glosario, Wikis, juegos
Proyecto con Defensa

Evaluacién 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 %
ESTRATEGIAS DE
OBJETIVOS ESPECIFICOS CONTENIDO INSTRUCCION
1. Interpretar el concepto de estabilidad |[e  Concepto de estabilidad.
de un sistema de control|e El criterio de Routh-Hurwitz. PRESENCIAL SEMIPRESENCIAL
realimentado. o Estabilidad absolutay relativa. e  Método *Ejercicios de
2. Utilizar el criterio de Routh-Hurwitz |4  Upicacion de raices en el plano expositivo. Desempefio.
para determinar la estabilidad de un S. . Método | Ejemplos de
sistema de control. de aplicacion.
3. Determinar las raices de un sistema problemas.
de control. eInteraccion en el
aula virtual

*Exposiciones
modalidad video.

*Materiales
didacticos
multimedia
ESTRATEGIAS DE EVALUACION:
PRESENCIAL SEMIPRESENCIAL

e Examen escrito *  Cuestionario en linea

Foros de discusion

Asignacion de tareas

Videos, Blogs, Chat, Glosario, Wikis, juegos
Proyecto con Defensa

Evaluacién Presencial




UNIDAD V

OBJETIVO TERMINAL

METODO DEL LUGAR GEOMETRICO DE LAS

RAICES ESTUDIAR EL FUNCIONAMIENTO DE LA
RESPUESTA TRANSITORIA DE UN SISTEMA
RURACION DE CONTROL REALIMENTADO POR EL
METODO DEL LUGAR GEOMETRICO DE LAS
2 SEMANAS RAICES.
EVALUACION
10 %
ESTRATEGIAS DE
OBJETIVOS ESPECIFICOS CONTENIDO INSTRUCCION
1. Dibujar el lugar geométrico de las |e Conceptos basicos.
raices. e  Construccién del lugar | PRESENCIAL | SEMIPRESENCIAL
2. Determinar la estabilidad relativa de geométrico de las raices. . Método | *Ejercicios de
un sistema de control realimentado a |e  Estabilidad relativa mediante el | expositivo. Desempefio.
través del método del lugar uso del lugar geométrico de las | o Método de | Ejemplos de
geométrico de las raices. raices. problemas. aplicacion.

eInteraccién en el
aula virtual

*Exposiciones
modalidad video.

*Materiales
didacticos
multimedia

ESTRATEGIAS DE EVALUACION:

PRESENCIAL

SEMIPRESENCIAL

. Examen escrito.
. Taller.

Cuestionario en linea

Foros de discusién

Asignacion de tareas

Videos, Blogs, Chat, Glosario, Wikis, juegos
*  Proyecto con Defensa

Evaluacién Presencial




UNIDAD VI

OBJETIVO TERMINAL

RESPUESTA DE FRECUENCIA MEDIANTE EL
DIAGRAMA DE BODE

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

DURACION
2 SEMANAS
EVALUACION
10 %
ESTRATEGIAS DE
OBJETIVOS ESPECIFICOS CONTENIDO INSTRUCCION

1. Representar el diagrama de Bode. e Conceptos bésicos.

2. Hallar: frecuencia de fase Yy |e Construccion del diagrama de | PRESENCIAL SEMIPRESENCIAL
ganancia, margen de fase y de Bode. o Método | *Ejercicios de
ganancia en una traza de Bode. e Hallar las frecuencias de: cruce | expositivo. Desempefio.

3. Determinar la estabilidad de un de fase y cruce de ganancia. . Método | Ejemplos de
sistema mediante la traza de Bode. |+  Hallar el margen de: fase y de de aplicacion.

ganancia. problemas

eInteraccién en el
aula virtual

*Exposiciones
modalidad video.

*Materiales
didacticos
multimedia

ESTRATEGIAS DE EVALUACION:

PRESENCIAL

SEMIPRESENCIAL

Taller.

Cuestionario en linea

Foros de discusion

Asignacion de tareas

Videos, Blogs, Chat, Glosario, Wikis, juegos
Proyecto con Defensa

Evaluacién Presencial




UNIDAD ViIi

OBJETIVO TERMINAL

ESTABILIDAD EN EL DOMINIO DE LA

FRECUENCIA

DURACION

2 SEMANAS

EVALUACION

15%

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

OBJETIVOS ESPECIFICOS

CONTENIDO

ESTRATEGIAS DE
INSTRUCCION

Trasladar los contornos en el plano S
mediante una funcién P(S).
Determinar la estabilidad absoluta y
relativa de un sistema de control
realimentado por medio del criterio
de estabilidad de Nyquist.

Transformacion de los
en el plano S.

contornos
PRESENCIAL | SEMIPRESENCIAL

Conceptos bésicos. Método *Ejercicios de
El criterio de Nyquist. expositivo. Desempefio.
La estabilidad relativa y el|® Método de | Ejemplos de
criterio de Nyquist. problemas. aplicacion.

eInteraccién en el
aula virtual

*Exposiciones
modalidad video.

*Materiales
didacticos
multimedia

ESTRATEGIAS DE EVALUACION:

PRESENCIAL

SEMIPRESENCIAL

Examen escrito corto (teoria).
Examen escrito largo (problemas).

Cuestionario en linea

Foros de discusién

Asignacion de tareas

Videos, Blogs, Chat, Glosario, Wikis, juegos
Proyecto con Defensa

Evaluacién Presencial




UNIDAD VI OBJETIVO TERMINAL

DISENO Y COMPENSACION DE SISTEMAS DE
CONTROL REALIMENTADOS DISENAR REDES DE COMPENSACION PARA

SISTEMAS DE CONTROL REALIMENTADOS

DURACION
3 SEMANAS
EVALUACION
25%
ESTRATEGIAS DE
OBJETIVOS ESPECIFICOS CONTENIDO INSTRUCCION
1. Clasificar los controladores segin su e  Concepto de compensacion.
accion y segln su fuente de energia. |e  Redes de compensacion. PRESENCIAL SEMIPRESENCIAL
2. Disefiar redes de compensacion en|e  Caracteristicas de la Método *Ejercicios de
atraso y adelanto mediante: el compensacion en atraso y de expositivo. Desempefio.
diagrama de Bode vy el lugar adelanto. . Método de | Ejemplos de
geomeétrico de las raices. e  Compensacion usando: el problemas. aplicacion.
diagrama de Bode, el lugar »
geométrico de las raices y *Interaccion en el
métodos computacionales. aula virtual

e  Controladores. .
*Exposiciones
modalidad video.

*Materiales
didacticos
multimedia

ESTRATEGIAS DE EVALUACION:
PRESENCIAL SEMIPRESENCIAL
Examen escrito corto. *  Cuestionario en linea
Examen escrito largo. + Foros de discusion
Exposiciones. * Asignacion de tareas

Videos, Blogs, Chat, Glosario, Wikis, juegos
*  Proyecto con Defensa
Evaluacién Presencial
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