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OBJETIVO(S) s
Objetivos Generales:
Que al final del curso el alumno gea capaz de:

1. Comprender y manejar los conceptos y técnicas bisicos de teoria de control
Y de sigtemas de control lineales.

2. Comprender log contenidos de los teoremas Jque se enuncien.

3. Profundizar en la comprensién de aspectos  varios de ecuaciones
diferenciales ordinarias y sistemas dindmicos, degde el punto de vista de
la retroalimentacién Y el control.

Usar la teoria basica de control y de control lineal en diversos problemas
de aplicaciosn, a figica, ingenieria quimica, ingenieria eléctrica,
economia y otros.

CONTENIDO SINTETICO:

. Motivacién y ejemplos précticos diversos de situaciones practicas en las
que se aplica la teoria de control. Concepto de estado. Funcién de
transferencia Y modelo de estado. Métodos de obtencién del modelo de

estado.

Conceptos basicos. Retroalimentacién Yy control. Controlabilidad.
Obzervabilidad. Alcanzabilidad. Seguimiento vy regulacién. Estabilidad v
estabilizacién. Optimalidad. Desempefio Y robustez. Perturbacicnes e

incertidumbre paramétrica.

Elementos bésicos de la teoria de control lineal. Controlabilidad,
alcanzabilidad Y estabilizacién de sistemas lineales. Invarianza de l1a
contolabilidad ante cambioco de base. Optimalidad de sistemas linegles.
Optimizacién Cuadrdtica. Sequimiento Y regulacién de sistemas lineales.
Introduccién al control robusto de sistemas lineales. Atenuacién Y rechazo
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de perturbaciones. Control robusto paramétrico.
5. Aplicaciones.

MCDALIDADES DE CONDUCCION DEL PROCESO DE ENSEﬁANZA—APRENDIZAJE:
Se recomienda:

Exponer la teoria e introducir los conceptos mediante ejemplos concretos,
regaltando los aspectos conceptuales en forma intuitiva.

Promover entre los alumnosg la  discusién, planteamiento ¥ solucidn de
problemas de aplicacién a diferentes casos practicos que involucren la teoria
de control.

Solicitar tareas tipo proyecto en las cuales se desarrollen las ideas tanto
rigurosas como pricticas en la construccién de modelos cuya soluciédn
involucre la aplicacién de las técnicas més rigurosas exXpuestas en clase.
Constituir en el aula una cultura de enseflanza-aprendizaje que valore la
argumentacidn, la elaboracién ¥ Pprueba de modelos y la exploracidén de los
conceptos matemdticos del curso, asf como su relevancia en la respuesta a
problemas pricticos en teoria de control.

Digefio de experiencias de aprendizaje por problemas tanto tedricos como de
aplicacién en donde el profesor conduce el proceso ¥ los alumnos participan
activamente, fomentando el trabajo en equipo. .

Sostener reuniones periédicas de los profesores de los diversos grupos de

este curso a lo largo del trimestre, con el fin de discutir el desarrcllo

del curso, evaluando Y mejorando el proceso de conduccidn del aprendizaje,

concebir los ejemplos Y ejercicios presentados, asi como elaborar las tareas

Y notas de clase, las evaluaciones periddicas y la evaluacidn terminal.
MODALIDADES DE EVALUACION:

Evaluacién Global:

Se ponderardn las siguientes actividades a criterio del profesor:

- Entrega de ejercicios o proyectos.
- Evaluaciones periddicas escritas de los temas del curso.

- Participacién en 1losg procescs de planteamiento Y solucidn de problemas“J
——
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tanto en las sesiones tedricas como en las practicas.
- Evaluacidén terminal.

Evaluacién de Recuperacién:

- El alumne debera presentar una evaluaciédn critica que contemple todog los
contenidos de la unidad de engeflanza-aprendizaje.

- No requiere inscripeién previa a la UEA.
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