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OBJETIVO DE LA ASIGNATURA

El objetivo central de la asignatura es brindar a estudiante conceptos avanzados para la
representacion y obtencién de modelos de sistemas fisicos, € estudio de la respuesta
dinamicay la estabilidad de éstos, asi como los diferentes métodos de andlisis y proyecto de
sistemas de control.

La asignatura ofrece herramientas elementales para realizar €l disefio y andlisis de sistemas
de control en sus variantes mas importantes y de aplicacion a campo industrial.

PROGRAMA SINTETICO

Tema 1: Andisis de Sistemas por € método del Lugar Geométrico de las Raices.
Tema 2: Interpretacion del LGR y Disefio de Sistemas de Control.

Tema 3: Andisisy Disefio de Sistemas de Control mediante respuesta en frecuencia.
Tema4: Andisisy disefio de sistemas de control en €l espacio de estados.

Tema5: Andisisy disefio de controladores en el tiempo.

PROGRAMA ANALITICO

TEMA 1
1. Andisisde Sistemas por el método del Lugar Geométrico de las Raices.

1.1. Usodelasraices delaecuacion caracteristica para determinar €
funcionamiento del sistema. Analizar comportamiento en base alos polosy
ceros de lazo abierto. Polos y ceros dominantes.

1.2. Variacion delasraices de la ecuacién caracteristica en funcion del parametro
de ganancia proporcional Kp.

1.3. Trazado del Lugar Geométrico de las Raices (LGR).

1.4. Usodd computador para el trazado del Lugar Geométrico de las Raices
(LGR).

TEMA 2
2. Interpretacion del LGR y Disefio de Sistemas de Control.
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2.1.

2.2.
2.3.
24.
2.5.
2.6.

TEMA 3

3.

Significado delacurvadel LGR. Andisisdel LGR para predecir
comportamiento del sistema.

Comparar respuesta en el tiempo segun € punto de funcionamiento.
Determinacion y eleccion del punto de funcionamiento en base al LGR.
Compensadores de Adelanto, Atraso y Adelanto-Atraso.

Disefio Gréfico con €l LGR para agregar cerosy polos.

Disefio analitico para agregar cerosy polos.

Andlisisy Disefio de Sistemas de Control mediante Respuesta en Frecuencia.

3.1
3.2
3.3.
3.4.

TEMA 4

4.

Caracteristicas de la Respuesta en Frecuencia
Trazas de Bode.
Diagrama Nyquist. Criterio de estabilidad de Nyquist.

Calculo de compensadores.

3.4.1. Compensacion en adelanto.
3.4.2. Compensacién en atraso.

3.4.3. Compensacion en adel anto-atraso.

Andlisisy disefio de sistemas de control en el espacio de estados

4.1.
4.2.
4.3.
4.4,
4.5

TEMA S5

S.

Representacion de Sistemas en el Espacio de Estados.
Uso del computador para analizar sistemas.

Variable Z, método discreto de andisis.

Metodologia de disefio a través de variables de estado.
Control Realimentado Discreto de Sistemas.

Andlisisy disefio de controladores en € tiempo.

5.1.
5.2.
5.3.
5.4.
5.5.

Definicion y caracteristicas de un controlador.

Introduccion alos controladores: P, PI, PD y PID.

Operacion de los controladores P, Pl y PID.

Reglas de Ziegler-Nichols. Aplicacién de las reglas de Ziegler-Nichols.

Seleccidn y sintonizacion del controlador.

P4g.3de 5



5.6. Aplicaciones en la solucion de problemas reales. Sintonizacion analitica
robusta de controladores PI/PID de dos grados de libertad, plantas con y sin
tiempo muerto.

5.7. Caracteristicas de cada controlador a partir de la respuesta de salida de la
planta.

5.8. Ajustar y calibrar un controlador tipo PID a partir del método de de Ziegler-
Nichols.

METODOLOGIA

Sistemas de Control, asignatura perteneciente a 6to nivel de la Carrera de Ingeniero
Tecnoldgico en Electrotecnia, de caracter semestral, presenta un enfoque orientado a
proporcionar los elementos para realizar €l control lineal de sistemas dinamicos, ademéas de
desarrollar la habilidad en € uso de herramientas de vanguardia aplicables a la ssmulacion,
andlisisy disefio de controladores para sistemas dinamicos

La asignatura Sistemas de Control, es un curso tedrico que cuenta cinco temas a desarrollar.

El desarrollo de los temas es realizado por parte del docente responsable de la asignatura, se
expondran los contenidos de cada unidad didactica por medio de presentaciones y
explicaciones, los conceptos se reafirmaron mediante egercicios de aplicacion, todo se
desarrollarajunto con indicaciones sobre fuentes de informacion y bibliografia.

Se promueve la participacion activa del estudiante con actividades de debate, discusion de
Casos, preguntas y exposi Ciones.

El estudiante dispondra previamente de materiales didacticos, que incluiran objetivos,
guiones, cronogramay recursos.

Los materiales electronicos, presentaciones, tedricos y gercicios, estaran estar previamente

cargados en laplataforma CV.

Desarrollo de la asignatura:

Horas de clase tedricas. 32 horas

Horas de clase practico: 24 horas

Horas de consulta: 16 horas

Horas de evaluacion: 8 horas

Total de horas presenciaes: 80 horas

Horas de dedicacion del estudiante: 80 horas
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EVALUACION

Esta es una asignatura con derecho a exoneracién segun lo establecido en € reglamento de
evaluacion y titulacion de educacion superior terciaria que se hale vigente, asi como sus

anexos.

Se sugiererealizar dos parciales para efectuar la evaluacion de los estudiantes.
Especialmente se sugiere que para la implementacion del Tema 1y Tema 2 la evaluacion se
realice a través de repartidos de gercicios que seran complementarios y de gecucion por

fuerade Aula
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