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PROGRAMA DE CURSO
EL 4004 Fundamentos de Control de Sistemas

Principles of System Control
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EL4003 Sefiales y Sistemas Il Obligatorio

El estudiante al término del curso estd en condiciones de analizar y modelar sistemas lineales
continuos y discretos. Ademas, conoce y puede emplear métodos y técnicas basicas de control
para sistemas dinamicos lineales, tanto de tiempo continuo como discreto, haciendo uso de
herramientas analiticas y computacionales.

La metodologia serd de trabajo activo- | La evaluacidn permitird que los estudiantes

participativa, en donde se desarrollaran: demuestren los resultados de aprendizaje
¢ Clases expositivas. alcanzados en los distintos momentos del
e Laboratorios. proceso de ensefianza, siendo éstos:
* Salidas a terreno. ¢ Controles.
¢ Actividades de aprendizaje en el e Ejercicios.
aula. ¢ Laboratorios.

e Actividades en clases.

El examen dard cuenta del resultado de
aprendizaje del curso.
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Unidades Tematicas

Principios del Control de Sistemas

Estructuras basicas de los esquemas
de control.

Configuraciones tipicas: control en
lazo abierto, control prealimentado,
control en lazo cerrado.
Especificaciones en el dominio del
tiempo para sistemas de tiempo
continuo y de tiempo discreto.

El estudiante:
1. Comprende diversos esquemas
de control de sistemas.
2. Analiza sistemas basicos de
control realimentado.
3. Aplica sistemas de control en el
dominio del tiempo a procesos
simples

[1] Cap. 3,4
[2][3] Cap. 1, 4,5
[8] Cap.1,4,5
[9]Cap.1,3,4
[10][11] Cap. 1,7

Controladores PID

Conceptos basicos de PID.

Métodos de sintonizacién de PID.
Aspectos practicos de
implementacion.

Aplicaciones industriales.

El estudiante:
1. Comprende el
control PID
2. Disefia controladores PID en el
dominio del tiempo.

esquema de

[1] Cap. 3

[2] [3] Cap.5, 10.
[5]

[6] Cap.1,2,8,9
[7] Cap.7
[10][11] Cap.10,
11
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1. Elementos bdsicos del LGR para
sistemas continuos y discretos.

2. Estabilidad de sistemas
realimentados utilizando LGR y en el
dominio de la frecuencia. Diagrama
de Bode. Margen de ganancia y fase.

3. Especificaciones de controladores en
el dominio de la frecuencia y su
relacién con especificaciones en el
dominio del tiempo.

4. Disefio de controladores utilizando
LGR para sistemas continuos vy
discretos.

5. Disefio de controladores para
sistemas continuos y discretos en el
dominio de la frecuencia.

El estudiante:

1. Aplica el LGR (Lugar Geométrico
de las Raices) como una técnica
para el disefio de controladores.

2. Disefia controladores continuos y
discretos utilizando LGR

3. Disefiar controladores continuos
y discretos en el dominio de la
frecuencia

[2] Cap. 4

[2] [3] Cap. 5-9
[8] Cap. 6-10
[9] Cap. 5-8, 10
[10] [11] Cap. 6,
8-10

1. Disefio de controladores
multivariables (MIMO) basado en
técnicas monovariables (SISO).

2. Disefio de controladores
multivariables basado en matriz de
transferencia. Desacoplamiento

3. Observabilidad y controlabilidad.

4. Disefio de observadores de estado
continuo y discreto.

5. Disefio de controladores en
variables de estado: ubicacion de
polos, control 6ptimo lineal
cuadratico (LQR) y control 6ptimo
estocdstico (LQG).

El estudiante:
1. Comprende esquemas de control
multivariable

2. Disefia controladores
multivariables.
3. Aplica controladores

multivariables

[2][3] Cap. 11,12
[4] Cap. 2

[8] Cap. 3, 11
[9][10] Cap. 5,10
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