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II. SUMILLA:
PROPOSITO GENERAL:

Tiene como propésito brindar al estudiante los conocimientos y técnicas de la teoria clésica para modela-
cion, analisis y disefio de sistemas de control de tiempo continuo, desarrollando habilidades para la aplica-
cion de las herramientas de disefio.

SINTESIS DEL CONTENIDO:

Introduccion a sistemas de control. Modelos matematicos de sistemas. Anélisis de sistemas de control en
el dominio del tiempo. Método del lugar geométrico de las raices. Controladores PID. Método de la res-
puesta en frecuencia. Compensadores de fase.

Ill. OBJETIVOS:

Brindar al estudiante los fundamentos sobre teoria de control, y su aplicacién en los sistemas reales de au-
tomatizacion y control.

IV. PROGRAMA ANALITICO:

UNIDAD TEMATICA N°1: TERMINOLOGIA Y CONCEPTOS UTILIZADOS EN INGENIERIA DE CONTROL.

LOGROS DE LA UNIDAD: Saber y aplicar los conceptos generales utilizados en el &mbito de la ingenieria de con-
trol.

N° DE HORAS: 12
SEMANA CONTENIDOS ACTIVIDADES DE APRENDIZAJE
INTRODUCCION. Nociones sobre sistemas de control. | Exposicién del profesor y desarrollo
Clasificacién de los sistemas de Control. Transformada de | practico. Participacién de alumnos.

1 Laplace. Introduccién al matlab para sistemas de control. | Desarrollo de los ejercicios y problemas.
SISTEMAS LINEALES. Caracteristicas y propiedades de | Evaluacién. Desarrollo en el laboratorio
los SLIT-SISO. de experiencias la simulacién por PC,

2 Modelamiento de sistemas dinamicos. Ecuaciones dife- | disefio e implementacion de sistemas de

renciales, Funcion de transferencia, para Sistemas Eléc- | control.
tricos, Mecanicos, Electrénicos y otros.

Referencias Bibliograficas:
OGATA, K.. Ingenieria de Control Moderna. 2008, Prentice Hall International, Madrid, Espafia.
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DORF, R. — BISHOP, R.. Sistemas de Control Moderno. 2005, 102 edicién. Pearson Edu-
cacion S.A., Madrid, Espafia.

HEBERTT SIRA-RAMIREZ, RICHARD MARQUEZ. Control de Sistemas No Lineales. 2005.
FRANCKLIN RIVAS-ECHEVERRIA, ORESTES LLANES-SANTIAGO. Control de Sistemas.

12 edicién. Pearson Prentice Hall. Espafia.

UNIDAD TEMATICA N°2: MODELAMIENTO Y ANALISIS DE SISTEMAS SLIT-SISO.

LOGROS DE LA UNIDAD: Modelar los diferentes tipos de sistemas fisicos. Evaluar y aplicar los conceptos genera-

les de estabilidad. Y respuesta transitoria de los sistemas de control.

N° DE HORAS: 24

SEMANA

CONTENIDOS

ACTIVIDADES DE APRENDIZAJE

SISTEMAS LINEALES. Modelamiento en el
Espacio de Estado. Interpretacion fisica de los
modelos matematicos en Sistemas Eléctricos,
Neumaticos, Mecanicos y otros. Ejercicios de
aplicacion.

Exposicién y presentacién del
profesor de la Teoria con el
desarrollo practico de las aplica-
ciones. Participacion de alumnos
con consultas y preguntas.

ANALISIS DE ESTABILIDAD DE LOS
SISTEMAS DE CONTROL. Ubicacion de polos
y seros del sistema. Andlisis de estabilidad en el
dominio del tiempo: Criterio de Routh Hurwitz.
Analisis mediante Matlab.

Exposicién y presentacion del
profesor. Evaluacion de la pri-
mera unidad.

RESPUESTA TEMPORAL DE LOS SISTEMAS
SLIT-SISO. Respuesta transitoria y estacionaria
en los sistemas de control. Respuesta de los
sistemas de primer orden. Respuesta de los
sistemas de segundo orden. Especificaciones
en el dominio del tiempo.

Desarrollo en el laboratorio de
experiencias. Simulacién por PC,
disefio e implementacion.

ANALISIS DE SISTEMAS DE CONTROL
MEDIANTE PROGRAMACION EN MATLAB.
Evaluacion de sistemas de control mediante
programacion. Evaluacion de sistemas de con-
trol mediante simulink. Aplicaciones.

Simulaciéon por PC, disefio e
implementacion de circuitos de
aplicacion real.

Referencias Bibliograficas:
OGATA, K.. Ingenieria de Control Moderna. 2008, Prentice Hall International , Madrid, Es-
pafa.
DORF, R. — BISHOP, R.. Sistemas de Control Moderno. 2005, 102 ediciéon. Pearson Edu-
cacion S.A., Madrid, Espafia.
HEBERTT SIRA-RAMIREZ, RICHARD MARQUEZ. Control de Sistemas No Lineales. 2005.
FRANCKLIN RIVAS-ECHEVERRIA, ORESTES LLANES-SANTIAGO. Control de Sistemas.
12 edicién. Pearson Prentice Hall. Espafia.

UNIDAD TEMATICA N°3: ANALISIS MEDIANTE EL LUGAR GEOMETRICO DE LAS RAICES Y RESPUESTA EN

FRECUENCIA.

LOGROS DE LA UNIDAD: Analiza sistemas de control mediante el lugar geométrico de las raices. Desarrolla pro-
gramas de aplicacién para analisis mediante Matlab.

N° DE HORAS: 24

SEMANA

CONTENIDOS

ACTIVIDADES DE APRENDIZAJE

Métodos graficos en el andlisis de sistemas de
control. Lugar geomeétrico de las raices. Reglas
para graficar el lugar geométrico de las raices.
Disefio de controladores mediante el método
del lugar geométrico de las raices. Aplicaciones.

Exposicion del profesor. Desarrollo
practico de las aplicaciones. Participa-
cion de alumnos.

ANALISIS DE SISTEMAS DE CONTROL
MEDIANTE PROGRAMACION EN MATLAB.
Respuesta en el estado estacionario. Respues-
ta en el tiempo transitorio. Respuesta de los

Participacién de alumnos con consultas
y preguntas. Desarrollo de los ejercicios
y problemas. Evaluacién de la unidad.
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sistemas de control a diferentes tipos de sefa-
les de entrada.

Analisis de estado estacionario. Error de estado | Desarrollo en el laboratorio de experien-
10 estacionario. Coeficientes de error de estado | cias. Simulacién por PC.
estacionario. Coeficientes de error en estado
estacionario. Aplicaciones.

Respuesta en frecuencia de los sistemas de | Desarrollo en el laboratorio de circuitos
T control. Tipos de respuesta en frecuencia. Dia- | de aplicacién. Simulacion por PC.
gramas de Bode, Margenes de fase y ganancia.

Referencias Bibliograficas:
OGATA, K.. Ingenieria de Control Moderna. 2008, Prentice Hall International, Madrid, Espa-
fa.
DORF, R. — BISHOP, R.. Sistemas de Control Moderno. 2005, 102 edicién. Pearson Edu-
cacion S.A., Madrid, Espafia.
HEBERTT SIRA-RAMIREZ, RICHARD MARQUEZ. Control de Sistemas No Lineales. 2005.
FRANCKLIN RIVAS-ECHEVERRIA, ORESTES LLANES-SANTIAGO. Control de Sistemas.
12 edicién. Pearson Prentice Hall. Espafia.

UNIDAD TEMATICA N°4: DISENO DE CONTROLADORES PID Y SUS DIFERENTES VARIANTES.
LOGROS DE LA UNIDAD: Disefia y analiza controladores PID en los sistemas de control.

N° DE HORAS: 12

SEMANA CONTENIDOS ACTIVIDADES DE APRENDIZAJE
DISENO DE CONTROLADORES. Controlado- | Exposicion del profesor de la Teoria y
12 res P, PI, PD, PID. Estimacion de pardmetros. desarrollo practico. Participacién de

alumnos con preguntas.

CONTROL DE MOTORES DC. Control de giro | Desarrollo de experiencias de laborato-
13 y velocidad de un motor DC. Hardware de im- | rio. Simulacion por PC.
plementacion. Circuitos de conmutacion.

Referencias Bibliograficas:
OGATA, K.. Ingenieria de Control Moderna. 2008, Prentice Hall International , Madrid, Es-
pafia.
DORF, R. — BISHOP, R.. Sistemas de Control Moderno. 2005, 102 edicion. Pearson Edu-
cacion S.A., Madrid, Espafia.
HEBERTT SIRA-RAMIREZ, RICHARD MARQUEZ. Control de Sistemas No Lineales. 2005.
FRANCKLIN RIVAS-ECHEVERRIA, ORESTES LLANES-SANTIAGO. Control de Sistemas.
12 edicién. Pearson Prentice Hall. Espafia.

UNIDAD TEMATICA N°5: LIBERALIZACION DE SISTEMAS NO LINEALES E INTRODUCCION AL CONTROL
INTELIGENTE.

LOGROS DE LA UNIDAD: Linealiza sistemas no lineales.

N° DE HORAS: 12

SEMANA CONTENIDOS ACTIVIDADES DE APRENDIZAJE
SISTEMAS NO LINEALES. Modelamiento de Exposicién del profesor. Partici-
14 sistemas no lineales. Liberalizacion. Andlisis del | pacién de alumnos. Desarrollo de
sistema Péndulo Invertido. los ejercicios y problemas.
SISTEMAS DE CONTROL INTELIGENTE. Evaluacion de la unidad. Desa-
15 Teoria de Légica Difusa. Control mediante L6- | rrollo en el laboratorio. Simula-
gica Difusa. cién por PC.

Referencias Bibliograficas:
OGATA, K.. Ingenieria de Control Moderna. 2008, Prentice Hall International, Madrid, Espa-
fa.
DORF, R. — BISHOP, R.. Sistemas de Control Moderno. 2005, 102 edicion. Pearson Edu-
cacion S.A., Madrid, Espafia.
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HEBERTT SIRA-RAMIREZ, RICHARD MARQUEZ. Control de Sistemas No Lineales. 2005.
FRANCKLIN RIVAS-ECHEVERRIA, ORESTES LLANES-SANTIAGO. Control de Sistemas.
12 edicion. Pearson Prentice Hall. Espafia.

V. METODOLOGIA:

Analisis y Disefio de Circuitos y Sistemas Digitales. Dialogo y exposicion en la presentacion teé-
rica y practica usando materiales y equipos disponibles.

Tutoria para el reforzamiento el resolver programas y solucionar problemas.

Laboratorio guiado con explicacién previa y desarrollo de aplicaciones reales. Experiencias
de disefio en laboratorio. Método interactivo.

5.1 Clases Magistrales: Son del tipo de clases expositivas con proyeccion multimedia (Imagenes y dia-
gramas) desarrollada en los salones de clases. Método interactivo.

5.2 Practica en Laboratorio: Consiste en realizar practicas utilizando de laboratorios guiados en hardware
y software, previa explicacion.

5.3 Seminarios: Exposicion usando equipos de multimedia. Reforzamiento de los conceptos.

5.4 Asesoria: Para reforzamiento de los conceptos tedricos y practicos del curso. Método demostrativo-
explicativo.

VI. EQUIPOS Y MATERIALES
Laboratorios: Laboratorios de Circuitos y Sistemas Digitales.
Laboratorio de cOmputo. Retroproyector.
Soporte de red local y servicio Web.

Equipos e Instrumentos: Computador con software de presentacion y video-proyector.

Materiales: Pizarra y tiza/plumén, en caso necesario.
Guias de Laboratorio.

VIl. EVALUACION

a. Criterios
Asistencia.

Participacion en clase.
Evaluaciones.

b. Instrumentos de Evaluacion:

Examen Parcial EP  25%
Examen Final : EF  25%
Trabajo Monogréfico : TMO 25%
Laboratorios o Li 25%
Promedio final del curso : PFC
Examen Sustitutorio . ES

c. Férmula para evaluar el Promedio Final del Curso:

PFC=f](L1+L2+L3+L4)/4]+EP+EF+TMO} /4

Nota: El Examen Sustitutorio, sustituye a la menor nota obtenida en los exdmenes Parcial o Final
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VIIl. REFERENCIAS BIBLIOGRAFICAS

a. Basica

v OGATA, K.. Ingenieria de Control Moderna. 2008, Prentice Hall International, Madrid,
Espafia.

b. Consulta

v DORF, R. — BISHOP, R.. Sistemas de Control Moderno. 2005, 102 edicién. Pearson
Educacion S.A., Madrid, Espafia. )

v' HEBERTT SIRA-RAMIREZ, RICHARD MARQUEZ. Control de Sistemas No Lineales.
2005.

¥" FRANCKLIN RIVAS-ECHEVERRIA, ORESTES LLANES-SANTIAGO. Control de Sis-
temas. 2005. 12 edicion. Pearson Prentice Hall. Espafia.

Surco, Abril 2015.
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