CONTROL LINEAL

UNIDAD 1. INTRODUCCION A LOS SISTEMAS DE CONTROL. (5 HORAS)

1.1. Ejemplos ilustrativos de sistemas de control.

1.2. Concepto de control automatico realimentado contra el control automatico de lazo abierto.
1.3. Esquemas, componentes generales y clasificacion.

UNIDAD 2. MODELADO MATEMATICO DE SISTEMAS DINAMICOS (15 HORAS)
2.1 Bases matematicas para el estudio de sistemas

2.2 Ecuaciones diferenciales lineales no homogéneas.

2.2.1 Transformada de Laplace.

2.2.2 Linealizacién

2.3 Funcion de Transferencia de los Sistemas.

2.3.1 Polos y ceros.

2.4 Diagrama de Bloques y Algebra de Bloques.

2.5 Acciones basicas de control

2.6 Ejemplos eléctricos, mecanicos, térmicos, hidraulicos o de fluidos.

2.7 Ejemplos con el manejo de programas de simulacion en computadora personal (SciLab,
Matlab, LabView, etc.)

UNIDAD 3. ANALISIS DE LA RESPUESTA DE LOS SISTEMAS. (15 HORAS)

3.1 Sefales Tipicas de Excitacion

3.2 Sistemas de primer, segundo orden y superior.

3.3 Respuesta Transitoria

3.3.1 Especificaciones tipicas de disefio (sobretiro, tiempo asentamiento, tiempo pico, etc.)

3.4 Respuesta en Estado Estacionario

3.4.1 Andlisis de Error

3.5 Ejemplos con el manejo de programas para computadora personal (SciLab, Matlab, LabView,
etc.)

UNIDAD 4. CONCEPTOS BASICOS DE ESTABILIDAD (5 HORAS)

4.1 Estabilidad absoluta

4.2 Polos de lazo cerrado

4.3 Método de Routh-Hurwitz

4.4 Error en estado estable

4.5 Respuesta senoidal en fase de adelanto y atraso

4.6 Ejemplos con el manejo de programas para computadora personal (SciLab, Matlab, LabView,
etc.)

UNIDAD 5. ANALISIS Y DISENO DE SISTEMAS DE CONTROL POR EL METODO DE LUGAR
DE LAS RAICES (15 HORAS)
5.5 Gréficas de las raices por variacién de la ganancia

5.6 Método para graficar el lugar de las raices

5.7 Ejemplos con el manejo de programas para computadora personal (SciLab, Matlab, LabView,
etc.)}

UNIDAD 6. ANALISIS Y DISENO DE SISTEMAS DE CONTROL POR EL METODO DE LA
RESPUESTA EN FRECUENCIA (15 HORAS)

6.1 Diagramas polares

6.2 Diagramas de Bode (Magnitud y Fase)

6.3 Criterio de Estabilidad de Nyquist

6.4 Méargenes de fase y ganancia

6.5 Compensadores



6.6 Ejemplos con el manejo de programas para computadora personal (SciLab, Matlab, LabView,
etc.)

UNIDAD 7. CONTROLADORES TiPICOS PID Y REGLAS CONVENCIONALES PARA SU
SINTONIZACION. (5 HORAS)

7.1 Control proporcional (P)

7.2 Control derivativo (D)

7.3 Control integral (1)

7.4 Reglas de Ziegler-Nichols

7.5 Sintonizacién de controladores PID

7.6 Ejemplos con el manejo de programas para computadora personal (SciLab, Matlab, LabView, etc.)



