
  

 

  

 

 
UNIVERSIDAD VERACRUZANA 

MAESTRÍA EN INGENIERÍA Y RESILIENCIA URBANA 
 

DATOS GENERALES 

Nombre del Curso 

CONTROL LINEAL 

 

PRESENTACIÓN GENERAL 

Justificación 

Actualmente las tecnologías de información, comunicaciones y particularmente la 
ingeniería en control automático constituyen las bases del conocimiento para la 
instrumentación y desarrollo de edificaciones sustentables. Por lo tanto, la demanda 
de servicios en telecomunicaciones especializadas, procesos de control e 
instrumentación con énfasis en la electrónica analógica, el manejo de dispositivos 
programables y el uso de sistemas embebidos han sido objeto de interés cuyo 
crecimiento ha sido exponencial con el advenimiento y desarrollo de nuevas 
tecnologías. En este sentido, cada vez es mayor la demanda de recursos humanos 
capaces de analizar y comprender el funcionamiento de los mismos, así como 
programar, diseñar y proporcionar mantenimiento a estos dispositivos. Dentro de 
este contexto multidisciplinario, el programa de maestría en ingeniería y resiliencia 
urbana pretende satisfacer la necesidad de formar recursos humanos con 
conocimientos de vanguardia en el área de comunicaciones, control e 
instrumentación y programación, con actitud innovadora y emprendedora para 
contribuir con liderazgo y compromiso al bienestar social. 
 

OBJETIVOS GENERALES DEL CURSO 

Formar recursos humanos con capacidad de aplicar conocimiento científico y 
tecnológico en áreas específicas de los sistemas de control automático capaces de 
incidir en el desarrollo de los sectores de la sociedad involucrados en la industria y 
el desarrollo e instrumentación electrónica de edificaciones inteligentes. 
 

UNIDADES, OBJETIVOS PARTICULARES Y TEMAS 

 

UNIDAD 1 

Introducción a los sistemas de control 

Objetivos particulares 



  

 

  

 

Definir y brindar al estudiante el marco conceptual sobre el cual se desarrollará la 
experiencia educativa, lo cual, a manera de introducción, permitirá una mejor 
asimilación de los desarrollos tecnológicos e implementaciones de los sistemas de 
control automático que se realizarán. 

Temas 

1.1. Ejemplos ilustrativos de sistemas de control. 
1.2. Concepto de control automático realimentado contra el control automático en 
lazo abierto. 
1.3. Esquemas, componentes generales y clasificación.  
 

UNIDAD 2 

Modelado matemático de sistemas dinámicos 

Objetivos particulares 

Proporcionar al estudiante los conocimientos generales para realizar análisis y 
modelado de sistemas dinámicos en el dominio del tiempo continuo, apoyado con 
el uso de programas de simulación y adquisición de datos para la solución de 
problemáticas relacionadas con los sistemas determinísticos. 

Temas 
2.1. Bases matemáticas para el estudio de sistemas. 
2.2. Ecuaciones diferenciales lineales no homogéneas.  
2.3. Transformada de Laplace.  
2.4. Linealización.  
2.5. Función de transferencia de sistemas. 
2.6. Polos y ceros.  
2.7. Diagrama de bloques y álgebra de bloques.  
2.8. Acciones básicas de control.  
2.9. Ejemplos eléctricos, mecánicos, térmicos, hidráulicos o de fluidos.  
2.10. Ejemplos con el manejo de programas de simulación en computadora 
personal (SciLab, Matlab, LabView, etc.).  
 

UNIDAD 3 

Análisis de la respuesta de sistemas dinámicos 

Objetivos particulares 

Presentar una visión panorámica de las respuestas de los sistemas dinámicos bajo 
diferentes señales de excitación. El estudiante deberá aprender con claridad los 
conceptos fundamentales de señales típicas de excitación, respuesta transitoria, 
especificaciones típicas de diseño, respuesta en estado estacionario y análisis de 
error. Además, adquirirá y desarrollará habilidades que le permitan profundizar por 
cuenta propia en temas relacionados. 

Temas 



  

 

  

 

3.1. Señales típicas de excitación.  
3.2. Sistemas de primer, segundo orden y superior.  
3.3. Respuesta transitoria.  
3.4. Especificaciones típicas de diseño (sobretiro, tiempo asentamiento, tiempo 
pico, etc.).  
3.5. Respuesta en estado estacionario.  
3.6. Análisis de error.  
3.7. Ejemplos con el manejo de programas para computadora personal (SciLab, 
Matlab, LabView, etc.).  
 

UNIDAD 4 

Conceptos básicos de estabilidad 

Objetivos particulares 
Que el estudiante aprenda a analizar la estabilidad de los sistemas dinámicos y de 
sistemas de control realimentados de tiempo continuo de acuerdo con diversos 
criterios lo cuales tienen un contexto matemático. 

Temas 

4.1. Estabilidad absoluta.  
4.2. Polos de lazo cerrado.  
4.3. Método de Routh-Hurwitz.  
4.4. Error en estado estable.  
4.5. Ejemplos con el manejo de programas para computadora personal (SciLab, 
Matlab, LabView, etc.).  
4.6. Análisis y diseño de sistemas de control por el método del lugar geométrico de 
las raíces. 
4.7. Gráficas de las raíces por variación de la ganancia.  
4.8. Método para graficar el lugar de las raíces.  
4.9. Ejemplos con el manejo de programas para computadora personal (SciLab, 
Matlab, LabView, etc.). 
4.10. Controladores PID típicos y reglas para su sintonización. 
4.11. Control proporcional (P).  
4.12. Control derivativo (D).  
4.13. Control integral (I).  
4.14. Reglas de Ziegler-Nichols.  
4.15. Sintonización de controladores PID.  
4.16. Ejemplos con el manejo de programas para computadora personal (SciLab, 
Matlab, LabView, etc.). 
 

UNIDAD 5 

Análisis y diseño de sistemas de control por el método de respuesta en 
frecuencia 

Objetivos particulares 



  

 

  

 

Proporcionar al estudiante las herramientas teóricas para analizar y diseñar 
sistemas de control de lazo cerrado basado en un análisis realizado en el dominio 
de la frecuencia y el estudio de algunos criterios de estabilidad. 

Temas 

5.1. Diagramas polares.  
5.2. Diagramas de Bode (magnitud y fase).  
5.3. Criterio de estabilidad de Nyquist.  
5.4. Márgenes de fase y ganancia.  
5.5. Compensadores.  
5.6. Ejemplos con el manejo de programas para computadora personal (SciLab, 
Matlab, LabView, etc.).  
 

TÉCNICAS DIDÁCTICAS Y ASPECTOS METODOLÓGICOS 

Lectura e interpretación de textos científicos. 
Discusión de problemáticas. 
Simulación de procesos físicos empleando recursos computacionales. 
Estudio de casos prácticos. 
 

EQUIPO NECESARIO 

Aula académica con pizarrón blanco, sistema de ventilación, proyector y pantalla 
para proyección y análisis de diapositivas.  
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EVALUACIÓN 

SUMATIVA 

Aspecto a evaluar Forma de 
evaluación Evidencia Porcentaje 

Participación en clase Escrita Reportes 10 
Tareas  Escrita Trabajos escritos 20 

Habilidad para la solución 
de ejercicios 

Escrita 

Exámenes 
parciales, 

evaluando los 
contenidos por 

unidad 

70 

Total 100 
 

 

  


