
I. Introducción a los sistemas de control (2 sesiones - 5 horas). 

o Introducción. 

o Conceptos básicos de un sistema de lazo abierto y de lazo cerrado. Definiciones. 

o Realimentación, perturbación. 

o Estrategia de diseño de sistemas de control. 

o Historia del control automático. 

II. Modelo Matemático de un sistema (6 sesiones - 15 horas). 

o Análisis de un sistema físico 

o Identificación de las variables 

o Aplicación de las leyes físicas básicas. 

o Diagramas de bloques de sistemas en el dominio del tiempo. 
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2. DESCRIPCIÓN DEL CURSO 

El curso de Control Automático, es considerado un curso teórico práctico fundamental en la formación de 
profesionales en el área de ingenierías; se pretende dar a conocer las herramientas básicas requeridas 
para el análisis y diseño de sistemas automáticos que las aplicaciones de hoy en día exigen a los 
ingenieros en áreas técnicas. 
Se inicia con la modelación y simulación de sistemas sencillos, análisis de sistemas realimentados para 
posteriormente proporcionar el fundamento para los criterios de estabilidad de sistemas, que finalmente se 
deriva en el diseño de los controladores que cumplan con las especificaciones requeridas. Todo el 
contenido está complementado con el uso de Software de Simulación y el Laboratorio de prácticas de 
Control Automático. 

3. PRERREQUISITOS Y CORREQUISITOS. 

PRERREQUISITOS 	FIEC01784 ANÁLISIS DE REDES ELÉCTRICAS II 

CORREQUISITOS 

4. TEXTO GUIA Y OTRAS REFERENCIAS REQUERIDAS PARA EL DICTADO DEL CURSO 

TEXTO GUÍA 

REFERENCIAS 

 

1. R.Dorf, y R. Bishop,"Modern control System" llava Edición,Prentice Hall. 

 

1. B.Kuo, "Sistemas Automaticos de Control", 7ma Edición, 1996, Editorial: 
Prentice Hall. 
2. K.Ogata, "Ingenieria de Control Moderna", 3era Edición, Prentice Hall. 

       

5. RESULTADOS DE APRENDIZAJE DEL CURSO 

Al finalizar el curso el estudiante será capaz de: 
1. Conocer técnicas de análisis estático y dinámico de sistemas modelables.. 
2. Aplicar técnicas de modelación matemáticas de los sistemas a ser controlados.. 
3. Conocer criterios para determinar la estabilidad de los sistemas.. 
4. Diseñar sistemas de control en base a especificaciones técnicas.. 
5. Diseñar sistemas de compensación.. 
6. Desarrollar habilidades de trabajo grupal multidisciplinario de tipo experimental. 

6. PROGRAMA DEL CURSO 
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o Análisis de varios sistemas 

o Linealización de sistemas no lineales 

o Transformada de Laplace 

o Diagramas de bloques en el dominio de la variable compleja "s". 

o Análisis mediante diagramas de bloques. 

o Análisis mediante diagrama de flujo de señales. 

o La simulación de sistemas utilizando Matlab. 

III. Modelos en variables de estado (1 sesiones - 2.5 horas). 

o Introducción. 

o Las variables de estado de un sistema dinámico. 

o La ecuación diferencial del estado. 

o Modelos de gráficos de flujo de señal y diagramas de bloques. 

o Modelos alternativos de gráficos de flujo de señal y diagramas de bloques 

o La función de transferencia de la ecuación de estado 

o Análisis de modelos con Variables de Estado usando Matlab. 

IV. Características y comportamiento estático y dinámico de un sistema de control realimentado (3 
sesiones - 7.5 horas). 

o Sensitividad de un sistema a la variación de parámetros. 

o Respuesta transitoria de un sistema de control realimentado. 

o Las especificaciones de la respuesta de un sistema. 

o Efecto de las señales perturbadoras. 

o Especificaciones de funcionamiento de un sistema en el dominio del tiempo. 

o Relación entre la ubicación de los polos del sistema y la forma de la respuesta transitoria. 

o Error de estado estacionario de los sistemas de control con realimentacion unitaria y no unitaria. 

o Características de los sistemas de control utilizando Matlab. 

V. Método del lugar geométrico de las raíces (2 sesiones - 5 horas). 

o Reglas de construcción del lugar geométrico de las raíces. 

o Análisis de estabilidad: Criterio de Routh Hurwitz. 

o Diseño de parámetros. 

o Ajuste del controlador P, PI, PID utilizando el método del lugar geométrico de las raíces. 

o El lugar geométrico de las raíces utilizando Matlab. 

VI. Métodos de análisis y criterios de estabilidad en el dominio de la frecuencia. (6 sesiones - 15 
horas). 

o Gráficos de la respuesta de frecuencia: Gráficos asintóticos. 

o Especificaciones de funcionamiento. 

o Identificación de la función de transferencia a partir de la respuesta de frecuencia, diagrama de 
Bode. 

o Identificación del tipo de sistema a partir de los gráficos de Bode. 

o Criterio de estabilidad de Nyquist. 

o Índices de estabilidad relativa. 

o Respuesta de frecuencia de lazo cerrado. 

o Estabilidad de sistemas con retardo de tiempo. 

o Controladores PID en el dominio de las frecuencias. 

o Estabilidad en el dominio de las frecuencias utilizando Matlab. 

VII. Diseño de sistemas realimentados con variables de estado. (2 sesiones - 5 horas). 

o Introducción. 

o Controlabilidad. 

o Observabilidad. 
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o Diseño de sistemas de control por reubicación de polos. 

o Diseño del modelo interno. 

o Diseño con variables de estado utilizando Matlab. 

VIII. Acciones de control realimentados y compensación de sistemas. (6 sesiones - 15 horas). 

o Análisis de diferentes controladores. 

o Diferentes tipos de compensaciones. 

o Redes de adelanto y atraso de fase. 

o Compensación en el plano s. 

o Compensación en el dominio de la frecuencia. 

o Análisis comparativo de ventajas y desventajas de las redes de compensación. 

o Diseño de sistemas de compensación utilizando Matlab. 

7. CARGA HORARIA: TEORÍA/PRÁCTICA 

Teóricas: 2 sesiones por semana con un total de 5 horas. 
Practicas:2 horas de laboratorio por semana. 

8. CONTRIBUCIÓN DEL CURSO EN LA FORMACIÓN DEL ESTUDIANTE 

El curso de Control Automático está orientado al análisis y diseño en Ingeniería. 

        

        

FORMACIÓN BÁSICA 

 

FORMACIÓN PROFESIONAL FORMACIÓN HUMANA 

 

        

    

X 

   

        

9. RELACIÓN DE LOS RESULTADOS DE APRENDIZAJE DEL CURSO CON LOS RESULTADOS DE 
APRENDIZAJE DE LA CARRERA 
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11. RESPONSABLE DE LA ELABORACIÓN DEL SYLLABUS Y FECHA DE ELABORACIÓN 
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10. EVALUACIÓN DEL CURSO 
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