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OBLIGATORIA

En los altimos afios, el uso de sistemas de control automético y sistemas realimentados, se ha
incrementado considerablemente, debido a la automatizacién de los procesos en todas las areas de
la Ingenierfa, asi pues el objetivo de ésta materia es que el estudiante este capacitado para obtener
los modelos matematicos de sistemas de control de sistemas Mecénicos, Eléctricos, Neumaticos,
Hidréulicos y combinaciones de éstos, asi como comprender el significado de la solucién de

dichos modelos.

Asimismo, el alumno aplicara MATLAB como herramienta de cémputo.




1V. OBJETIVOS ESPECIFICOS

1. Conocer la importancia de la automatizacién en el &mbito industrial y sus implicaciones.

2. Familiarizarse con el concepto de funcién de transferencia y como obtenerla.

3. Establecer funcién de transferencia y como obtenerla.

4. Aplicar el dlgebra de bloques para la reduccién de los mismos y asi obtener funciones de
transferencia totales de sistemas de control.

5. Identificar a través de la solucién de ecuaciones diferenciales, los conceptos bésicos de
estabilidad.

6. Aplicar los conceptos basicos para la linealizacién de funciones no lineales de dos o mas
variables. :

7. Aplicar las propiedades y teoremas de la transformada de Laplace a funciones elementales.

8. Familiarizarse con algunas propiedades importantes de la transformada inversa de Laplace.

9. Aplicar el software de MATLAB para expandir fracciones parciales.

10. Aplicar la transformada de Laplace a la solucién de ecuaciones diferenciales e invariantes con
el tiempo.

11. Definir modelo matematico

12. Establecer analogias entre diferentes tipos de procesos en funcién del comportamiento de sus
modelos matematicos.

13. Analizar la funcién de transferencia, la respuesta transitoria y de estado estable de sistemas de
primer orden ante cambios en la variable de referencia.

14. Determinar la respuesta transitoria de los sistemas de segundo orden, mediante la aphcacmn
de
de los sistemas de segundo orden por medio del andlisis de su funcién de transferencia.

15. Obtener la respuesta transitoria para sistemas de orden superior, aplicando conceptos de teoria
de control.

16. Analizar las acciones de control béasicas que se utilizan en los sistemas de control industriales.

17. Aplicar el criterio de estabilidad de Routh para verificar la existencia o inexistencia de polos
en el semiplano derecho del plano s.

18. Analizar los principios de operacién de los controladores neuméticos, hidraulicos y
electrénicos.

V. TEMARIO.

CAPITULO L Introduccién al control de procesos
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Introduccion a los sistemas de control

Importancia de los sistemas de control en el medio industrial
Conceptos bésicos de los sistemas de control

Sistemas de control de lazo abierto y lazo cerrado
Aplicaciones de los sistemas de control

CAPITULO II Transformada de Laplace
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Introduccién

Panorama de las variables complejas y las funciones complejas
Transformada de Laplace

Teoremas de la transformada de Laplace

Transformada inversa de Laplace

Expansién en fracciones parciales utilizando MATLAB

Solucién de ecuaciones diferenciales lineales e invariantes con el tiempo



CAPITULO III. Modelos matematicos de sistemas fisicos
Introduccién

Funciones de transferencia y de respuesta

Diagramas de bloques

Modelado en espacios de estado

Representacion en el espacio de estados de sistemas dindmicos
Herramientas para la obtencion de la ecuacion diferencial de sistemas
Modelado de sistemas Mecanicos

Modelado de sistemas Eléctricos

Modelado de sistemas Neumaticos

10. Modelado de sistemas Hidraulicos

11. Modelado de sistemas Térmicos

12. Linealizacion de sistemas no lineales

13. Ejemplos de casos y soluciones.
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CAPITULO IV. Analisis de la respuesta transitoria

Introduccién

Sistemas de primer orden

Sistemas de segundo orden

Andélisis de la respuesta transitoria mediante un enfoque computacional utilizando
MATLAB

5. Ejemplos y aplicaciones
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CAPITULOQ V. Acciones basicas de control y respuesta de sistemas de control

Introduccién

2. Acciones bésicas de control

3. Efectos de las acciones de control integral y derivativa sobre el desempefio de un
sistema

4. Sistemas de orden superior

5. Criterios de estabilidad de Routh

6. Controladores neumaticos

7. Controladores hidraulicos
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Controladores electronicos
Adelanto de fase y atraso de fase en una respuesta senoidal
0. Errores en estado estable en los sistemas de control de realimentacién unitaria

CAPITULO VL Analisis del lugar geométrico de las raices

1. Introduccién
2. Gréficas del lugar geométrico de las raices

3. Resumen general de las reglas generales para construir los lugares geométricos de las
raices. '
4. Gréficas del lugar geométrico de las raices empleando MATLAB

Casos especiales
Analisis de sistemas
Sensores de medicién de nivel
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VI. PROCEDIMIENTOS DE ENSENANZA APRENDIZAJE.

®* Presentacién oral y escrita con ayudas audiovisuales, como computadora, videos, acetatos y
transparencias. :

* Empleo de simulacién computacional

* Lectura dirigida

* Experimentacion

* Trabajos individuales

= Estudios de casos por equipos

®  Visitas a empresas

= Investigacién y presentacioén por parte de los estudiantes de temas relacionados con el
contenido del curso

VII. EVALUACION.

3 Exdmenes parciales 40 %
Examen Ordinario 30 %
Trabajos Individuales 15 %
Proyecto final 15%
Total 100 %
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