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2. Pre-requisitos y co-requisitos.

Objetivo de la asignatura. Conocer y aplicar los conceptos y herramientas de sistemas

de control moderno para el control de servomecanismos.

3. Aportacion al perfil del graduado. Analizar, disefiar e implementar algoritmos de
control moderno en servomecanismos.

4. Contenido tematico.

Unidad

Temas

Subtemas

| Modelaciéon en
Espacio de
Estado

1.1 Introduccion.

1.2 Representacién de sistemas
en variables de estado.

1.1.1 Concepto de variable de
estado.

1.1.2Repaso de algebra de
matrices.

1.2.1 Analisis de las ecuacio-
nes de estado.

1.2.2 Ejemplos de sistemas de
control en variables de
estado.

1.2.3 Ecuacion, valores y
vectores caracteristicos.

1.3.1 Controlabilidad y
Observabilidad.

II Control de
sistemas mediante
variables de estado

2.1 Métodos de disefio.
2.2 Estabilidad.

2.1.1 Disefio por realimentacion
de estados.

2.1.2 Control por asignacion de




polos.
2.1.1 Disefo de observadores.
2.1.2 Control 6ptimo
2.2.2 Estabilidad en el sentido
de Lyapunov.

[l Toépicos avanza-
dos de control.

3.1 Control de servomecanis-
mos basado en conceptos de
energia.

3.2 Control por asignacion de
interconexion e inyeccién de
amortiguamiento (IDA-PBC).

3.1.1 Modelacion de una clase
de sistemas mecanicos
basado en las ecuaciones
Euler-Lagrange.

3.1.2 Modelacion de una clase
de sistemas mecanicos
basado en las ecuaciones
de Hamilton.

3.1.3 Control por moldeo de
energia potencial.

3.1.4 Control por moldeo de
energia total.

3.2.1 Control IDA-PBC aplicado
a mecanismos.

IV Aplicacion de un
proyecto de control

4.1 Control de un servomecanis-
mo.

4.1.1 Andlisis e implementacion
de un sistema de control
de un servomecanismo
por computadora.

Metodologia de desarrollo del curso.
Exposicion tedrica del tema

Discusién grupal

Solucién de ejercicios

Realizacién de précticas de laboratorio

Sugerencias de evaluacion.
Examenes escritos

Tareas y practicas de laboratorio
Exposicion de articulos

Proyecto final

Bibliografia y Software de apoyo.

e Problemas de Ingenieria de Control utilizando Matlab. Ogata Katsuhiko. Prentice

Hall.

e Ingenieria de Control Moderna. Ogata Katsuhiko. Prentice Hall, 1993.

e Sistemas de Control Moderno. Richard Dorf y Robert Bishop. Prentice Hall, 2005.




e Sistemas Automaticos de Control. Benjamin Kuo. Prentice Hall.
e Using Matlab to Analyze and Design Control Systems. Adisson Wesley.

e Manuales de utilizacion del Matlab.

Software de apoyo
MATLAB

6 Actividades propuestas.

Unidad Horas Précticas

l. 4 Determinar la controlabilidad y observabilidad de
diferentes servomecanismos.

II. 8 Disefio e implementacion del control con observadores
de diferentes servomecanismo.

Il 6 Disefio e implementacion del control IDA-PBC de un
servomecanismo.

V. 6 Desarrollar el proyecto del control de un
servomecanismo.




