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l. INFORMACION GENERAL:
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1.2. Ciclo VI
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4. Area . Automatizacién y Control
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1.5. Cddigo : 1M 0603
1.6. Caracter . Obligatorio
1.7. Requisito : IM0508 Matematica IV
1.8. Naturaleza . Tedrico-Practico-Laboratorio
1.9. Horas 0 102
Téo (28)
Pra (28)
Lab (28)

1.10. Créditos . 04
1.11. Docente :
e-mail:

IIl. SUMILLA

Introduccion a los sistemas de control. Modelos matematicos de sistemas dinamicos. Analisis de funciona-
miento de sistemas de control. Criterios de estabilidad. Métodos gréficos de anélisis de sistemas de control.
Disefio de sistemas de control realimentados.

lll. OBJETIVOS
El estudiante al finalizar la asignatura analizara los principios de operacion y funcionamiento de los siste-
mas de control automatico; asi como en las técnicas clasicas y modernas de analisis de sistemas lineales y
no lineales de datos continuos invariantes y variantes en el tiempo.

IV. PROGRAMACION ANALITICO
UNIDAD TEMATICA N° 1: Conceptos basicos de control

LOGRO DE LA UNIDAD: Identificara, clasificara y aplicara sefiales de energia como de potencia en un
sistema de comunicacion.

N° DE HORAS: 24

SEMANA CONTENIDOS ACTIVIDADES DE APRENDIZAJE
1 Terminologia de Control: Modelo Matematico, Con- | El docente explica, los fundamentos basicos
trolador, Planta, Proceso. de con con participacion de los estudiantes.

Sistema, tipos de perturbaciones, variable controla- | Aplica criterios fisicos para seleccionar varia-
da, variable manipulada, retroalimentacion, error, | bles de estado.

2 valor de referencia, ganancia, servomecanismos, | Emplea el Simulink de MATLAB para crear
servocontrol.. modelos de estado.
Tipos de Sistema de Control: Lazo abierto. Lazo | Convierte modelos de estado a funcion de
3 cerrado. Adaptable. transferencia y viceversa.
Analiza modelos de estado con MATLAB.
4 Regulacion. Seguimiento. Comparacién Sistemas | Comprende los conceptos de controlabilidad
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Lazo Abierto vs. Lazo Cerrado.

y observabilidad como base para el disefio
de sistemas de control. Aplica las pruebas
para averiguar estas condiciones.

Referencias Bibliograficas:

Ogata, K. (2005). Ingenieria de Control Moderna. 42 edicion. Prentice Hall International. Madrid. Espafia.

Dorf, R. & Bishop, R.( 2005). Sistemas de Control Moderno. 102 edicion. Pearson. Educacion S.A. Madrid.
Espafia.

UNIDAD TEMATICA N° 2: Modelos mateméticos de sistemas lineales y analisis de sistemas en el tiempo

LOGRO DE LA UNIDAD: Analizara, evaluara y utilizara técnicas de modulacion Analégica en el Disefio de
Sistemas de Transmision y Recepcion.

N° DE HORAS: 30

SEMANA CONTENIDOS ACTIVIDADES DE APRENDIZAJE
Analiza los procesos de modulacién y demodu- | Aplica los métodos de modulacion en u n
lacion de Frecuencia y de fase, asi como sus | sistema de control
5 Tipos de Sefiales de Entrada de un Sistema de | Practica calificada N° 1.

Control: Entrada Escalén, Entrada Rampa, Entrada

Aceleracion y Funcion Impulso.

Sistemas de 1er Orden, 2do Orden y Orden Superior. | Aplicara la técnica adecuada en sistemas de

Concepto de Polos y Ceros y su efecto en la Res- 1ery 2do orden

puesta del Sistema. Andlisis de la Respuesta de un | Soluciona el problema de asignacion de
6 Sistema: polos con MATLAB.

- Respuesta Transitoria.

- Respuesta en Estado Estable.

Criterio de Routh-Hurwitz. Técnicas del lugar de Calcula observadores de estado con
7 raices. Reubicacion de polos y ceros. MATLAB.

Disefio de sistemas reguladores con observador. | Aplica el procedimiento de disefio para con-
9 Disefio de sistemas de control con observador. Apli- | troladores incluyendo el observador.

caciones. Simula disefios con Simulink de MATLAB.

Sistema regulador Optimo cuadratico. Andlisis de | Conoce la ventaja del método de control

estabilidad de Liapunov. Problema de control dptimo | 6ptimo cuadratico respecto al método de
10 cuadratico lineal. Aplicaciones. asignacion de polos.

Aplica el procedimiento de disefio para el
regulador éptimo cuadratico.
Simula los disefios con MATLAB.

Referencias Bibliograficas:

Ogata, K. (2005). Ingenieria de Control Moderna. 42 edicion. Prentice Hall International. Madrid, Espafia.

Dorf, R. & Bishop, R.( 2005). Sistemas de Control Moderno. 10? edicién. Pearson. Educacion S.A. Madrid.
Espafia.

UNIDAD TEMATICA N° 3: Modos y acciones basicas de control y analisis de respuesta en frecuencia

LOGRO DE LA UNIDAD: Operaréa con equipos de Transmision y Recepcion modulados en Amplitud y
frecuencia. Analizara, evaluard y utilizara técnicas de modulacion digital en el disefio de sistemas de trans-
misidn y recepcion

N° DE HORAS: 30

SEMANA CONTENIDOS ACTIVIDADES DE APRENDIZAJE
Conceptos basicos de sistemas no lineales. Repre- | Conoce modelos no lineales de naturaleza
1" sentacion en variables de estado y puntos de equili- | fisica.

brio. Ejemplos tipicos de sistemas no lineales. Anéli-

Analiza sistemas no lineales mediante el
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sis en el plano de fase. plano de fase.
Practica calificada N° 2.
Analiza la operacién y aplicacién de un amplificador | Aplica el método de linealizacién aproximada
de muestreo y retenciéon en sefiales audibles. en la vecindad del punto de equilibrio, siem-
Acciones de control. pre que las perturbaciones sean suficiente-
Acciones de control encendido-apagado mente pequefias.
Accion de control Proporcional (P). Aplica MATLAB para confirmar resultados
12 Accion de control Integral (1). tedricos.
Accién de control Proporcional Integral (PI).
Accion de control Proporcional Derivativo (PD).
Accién de control Proporcional Integral Derivativo
(PID).
Andlisis del efecto de los controladores en los siste- | Establece las leyes de control en base a
13 mas fisicos. Error en estado estable. modelos lineales aproximados restringida al
Sintonizacién de controladores. rango de validez de la linealizacion.
Simula los disefios con MATLAB.
Graficas de Bode. Compensacion de los sistemas. Establece leyes de control para sistemas que
14 Compensacion en adelanto. pueden operar bajo diferentes condiciones
de funcionamiento.
Simula los disefios con MATLAB.
Compensacion en atraso. Comprende y aplica la técnica de la linealiza-
15 Compensacion adelanto — atraso cién extendida.
Practica calificada N° 3.

Referencias Bibliograficas:
Hebertt, S & Ramirez, R & Rivas, F y otros. (, 2005). Control de Sistemas No Lineales. 12 edicién. Pearson

Prentice Hall. Espania..
Eronini, U. (2001). Dindmica de Sistemas y Control. 1 edicién. Thomson Learning. México.

V. METODOLOGIA

5.1 Clases Magistrales: Son tipo de clase expositivas con proyeccion multimedia (Imagenes y diagramas)
desarrollada en los salones de clases.

5.2 Practica en Laboratorio: Consiste en realizar practicas utilizando el hardware y software disponibles.

5.3 Seminarios: Dialogo y exposicion usando equipos disponibles respecto a contenidos especificos con
participacion plena del estudiante presentando un informe sobre el seminario.

5.4 Asesoria: Para el reforzamiento y solucidén de problemas. Laboratorio guiado con explicacién previa y
desarrollo de aplicaciones reales. Experiencias de programacion en laboratorio. Método interactivo. El
método utilizado serd demostrativo- explicativo.

VI. EQUIPOS Y MATERIALES

Equipos e Instrumentos: Computadora personal y proyector multimedia.
Materiales: Tiza, pizarra y mota. Proyector multimedia. Manejo de informacion a través del aula virtual.

VII.LEVALUACION

a. Criterios

La evaluacion se realizara en forma sistematica y permanente durante el desarrollo del curso. Las formas
de evaluacion se regiran de la Guia de Matricula de la Escuela de Ingenieria Mecatronica. Capitulo IIl, asi
también el capitulo V hace referencia que al margen de la modalidad de evaluacion que los docentes adop-
ten para sus cursos la Universidad establecera en el Calendario Académico periodos en los que se admi-
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nistraran los examenes parciales y finales y un tercer periodo para el examen sustitutorio. Estos periodos
deben figurar en el Calendario de Actividades Académicas de la Universidad.

b. Instrumentos de evaluacion:

Examen Parcial - EP
Examen Final . EF
Practica : P (Sondos.)
Laboratorios : Li (Sonocho.)

Promedio Final Asignatural: PFA

c. Férmula para evaluar el Promedio Final de la Asignatura:

PFA =(EP+EF+|(P1+P2+P3)/3+|L1+L2+L3+L4+L5+L6+L7+L8}/8)/2)/3

Nota: El examen sustitutorio, sustituye a la menor nota obtenida en los exdmenes Parcial o Final.

VIIl. REFERENCIAS BIBLIOGRAFICAS

a. Basica

= Dorf, R. & Bishop, R.( 2005). Sistemas de Control Moderno. 102 edicion. Pearson. Educacién S.A.
Madrid. Espana.

= Eronini, U. (2001). Dinamica de Sistemas y Control. 12 edicion. Thomson Learning. México.

= Hebertt, S & Ramirez, R & Rivas, F y otros. (, 2005). Control de Sistemas No Lineales. 12 edicién.
Pearson Prentice Hall. Espana..

= Qgata, K. (2005). Ingenieria de Control Moderna. 42 edicion. Prentice Hall International. Madrid,
Espafia.

b. De consulta

= Zak & Stanislaw H. (2003). Systems and Control. 12 edicién. Oxford University Press. USA.
= Coughanowi/Koppel. ( ). Process systems analysis and control
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