EDUCACION

DOCTORADO EN OPTOMECATRONICA
EN COMPETENCIAS PROFESIONALES

ASIGNATURA DE CONTROL DIGITAL

PROPOSITO DE

APRENDIZAJE DE LA

Al finalizar el curso, el alumno podré& sintonizar diferentes controladores digitales para regular la salida
de un sistema de control en tiempo discreto. Analizara el desempefio del controlador con la planta para

ASIGNATURA conocer su comportamiento en estado estable y transitorio ante diferentes tipos de perturbaciones.
CUATRIMESTRE CUARTO
PRESENCIALES |NO PRESENCIALES PRESENCIALES NO PRESENCIALES
TOTAL DE HORAS IO HOIR
SEMANA
75 15 5 1

HORAS DEL SABER
UNIDADES DE APRENDIZAJE RIORAS DIEE SAEER HACER e
P NP P NP P NP

I_. Fundar_nentos de Los sistemas de control en 10 0 15 5 o5 5
tiempo discreto.
II: Disefio de sistemas de control en tiempo 10 0 15 5 o5 5
discreto.
lll. Disefio de sistemas de control en el espacio de 10 0 15 5 o5 5
estados.

TOTALES 30 0 45 15 75 15
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COMPETENCIA A LA QUE CONTRIBUYE LA ASIGNATURA

De acuerdo con la metodologia de disefio curricular de la DGUTyYP, las competencias se desagregan en dos niveles de desempefio: Unidades

de Competencias y Capacidades.

La presente asignatura contribuye al logro de la competencia y los niveles de desagregacién descritos a continuacién:

COMPETENCIA: Demostrar conocimiento y capacidad de aplicacion practica de los principios fundamentales y las técnicas bésicas para

control digital.

UNIDADES DE COMPETENCIA

CAPACIDADES

CRITERIOS DE DESEMPENO

Sintonizar controladores digitales
para sistemas discretos analizando
su desempefio en estado estable y
transitorio

Conocer los fundamentos de |Elabora reporte del andlisis de modelos y respuesta de sistemas en

analisis para sistemas dinamicos |tiempo discreto

en tiempo discreto, representados e Fundamentos teéricos
por ecuaciones en diferencias y su e Ecuaciones en diferencias o modelo dinamico discreto
funcién de transferencia. e Funcién de transferencia y variables de estado discretos

e Transformada Z

Obtener el disefo e | Elabora reporte del disefio e implementacién de controladores digitales

implementacién de diferentes | que incluya:

controladores digitales e Andlisis de sistemas discretos.

e Disefio de controladores discretos
e Implementacion y pruebas
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UNIDADES DE APRENDIZAJE

UNIDAD DE . . .
APRENDIZAJE I. Fundamentos de Los sistemas de control en tiempo discreto.
PROPOSITO o L s . o . .
ESPERADO El alumno dominard los fundamentos teéricos para el analisis de sistemas dindmicos en tiempo discreto.

P NP HORAS DEL P NP HORAS DEL P NP
HORAS TOTALES 25 5 SABER 10 0 SABER HACER 15 5

SER
SABER SABER HACER .
TEMAS 2 - DIMENSION
DIMENSION CONCEPTUAL DIMENSION ACTUACIONAL SOCIOAFECTIVA

Ecuaciones Conocer los procedimientos para trabajar con | Aplicar los procedimientos para discretizar | Analitico
diferenciales/en sistemas de ecuaciones en diferencias sistemas en tiempo continuo, asi como obtener | Critico

diferencias y
desratizacion

las respectivas soluciones.

Capacidad de analisis y
sintesis

Ordenado
Transformada Z Conocer los teoremas basicos para aplicar | Resolver sistemas en diferencias aplicando la | Analitico
transformada Z directa e inversa a los sistemas | transformada Z directa e inversa Critico

de ecuaciones en diferencias

Capacidad de analisis y
sintesis

Ordenado

Funcién de Conocer la condiciones y caracteristicas | Obtener funcion de transferencia de sistemas | Analitico

transferencia necesarias para obtener la funcion de |discretos y encontrar sus respectivas | Critico

discreta transferencia de un sistema discreto soluciones. Capacidad de analisis y
sintesis
Ordenado
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PROCESO DE EVALUACION

ESPACIO DE

TECNICAS FORMACION
SUGEBIDAS DE MATERIALES Y
N INSTRUMENTO ENSENANZA 'Y AU | TAL | OT EQUIPOS
EVIDENCIA DE DESEMPENO EVALUACION APRENDIZAJE | LA |LER| RO
Solucion de sistemas discretos con la funcién de Reportes del Solucion de problemas X X Computadora,
transferencia y en el dominio del tiempo procedimiento Trabajos de Cafon, Pizarrdn,
para resolver investigacion Documentos
sistemas Manipulacién de electrénicos, Equipo
discretos en el software especializado y material
tiempoyenZ multimedia,
Software

especializado.
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UNIDAD DE
APRENDIZAJE

II. Disefio de sistemas de control en tiempo discreto.

PROPOSITO ESPERADO

El alumno desarrolla la sintonizacion de controladores digitales para sistemas discretos por método convencionales.

P NP HORAS DEL P NP HORAS DEL P NP
HORAS TOTALES 25 |5 SABER 10 0 SABER HACER 15 5
SER
SABER SABER HACER <
TEMAS - p DIMENSION
DIMENSION CONCEPTUAL DIMENSION ACTUACIONAL SOCIOAFECTIVA
Identificacion de Conocer las diferentes técnicas de | Obtener el modelo aproximado de un sistema | Analitico
parametros identificaciéon de parametros para obtener |discreto usando aplicacion de parametros a | Critico
aproximacién del modelo una sefial de salida Capacidad de andlisis y
sintesis
Ordenado
Disefio de Conocer el procedimiento y las caracteristicas | Usando la respuesta en frecuencia de un |Analitico
controladores por necesarias para el disefio de un controlador | sistema discreto, sintonizar un controlador | Critico

respuesta en

discreto usando su respuesta en frecuencia

para mejorar su respuesta

Capacidad de analisis y

frecuencia sintesis
Ordenado

Disefio de Conocer el procedimiento y las caracteristicas | Usando la ubicacién de polos en el lugar | Analitico

controladores por necesarias para el disefio de un controlador | geométricos de las raices de un sistema | Critico

lugar geométrico de
las raices y método
analitico.

discreto usando el método del lugar
geométrico de las raices y el método analitico.

discreto, sintonizar
mejorar su respuesta, comparar
método analitico.

un controlador para
con el

Capacidad de analisis y
sintesis
Ordenado
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PROCESO DE EVALUACION

ESPACIO DE

TECNICAS FORMACION
SUGERIDAS DE MATERIALES Y
N INSTRUMENTO ENSENANZA Y AU | TAL | OT EQUIPOS
EVIDENCIA DE DESEMPENO EVALUACION APRENDIZAJE LA |LER | RO

Disefio de controlador digital Reportes del Solucién de problemas X X Computadora,
procedimiento Trabajos de Cafon, Pizarrdn,
para el disefio de |investigacion Documentos
controlador Manipulacién de electrénicos, Equipo
digital por los software especializado y material
diferentes multimedia,
métodos. Software

especializado
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UNIDAD DE
APRENDIZAJE

lll. Disefio de sistemas de control en el espacio de estados.

PROPOSITO ESPERADO

El alumno dominaré el modelado y simulacion de las maquinas sincronas operando como motor y como generador.

P NP HORAS DEL P NP HORAS DEL P NP
HORAS TOTALES 25 5 SABER 10 0 SABER HACER 15 5
SER
SABER SABER HACER P
TEMAS < P DIMENSION
DIMENSION CONCEPTUAL DIMENSION ACTUACIONAL SOCIOAFECTIVA
Representacion y Conocer los fundamentos para la|Determinar el modelo matematico discreto a | Analitico

discretizacion de las
ecuaciones en el
espacio de estados

discretizacion de un sistema analégico.

partir del modelo analégico y empleando las
diferentes técnicas de discretizacion

Critico
Capacidad de andlisis y
sintesis

Ordenado
Disefio de sistema | Conocer el procedimiento para el disefio de | Aplicar el método de asignacion de polos para | Analitico
de control en un sistema de control en tiempo discreto por | el disefio de un sistema de control en tiempo | Critico

espacio de estados
asignando polos

asignacion de polos

discreto

Capacidad de analisis y
sintesis

Ordenado

Implementacién de |ldentificar los requerimientos para la|Implementar un controlador digital en un|Analitico

un sistema de implementacién de un control digital sistema real, usando alguna plataforma | Critico

control discreto estandar para el procesamiento de datos Capacidad de analisis y
sintesis
Ordenado
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PROCESO DE EVALUACION

ESPACIO DE

TECNICAS FORMACION
SUGERIDAS DE MATERIALES Y
N INSTRUMENTO ENSENANZA Y AU | TAL | OT EQUIPOS
EVIDENCIA DE DESEMPENG EVALUACION APRENDIZAJE | LA |LER| RO
Implementacién de un controlador digital. Reportes de Solucién de problemas X X Computadora,
desempefio de Tareas de investigacion Cafon, Pizarrdn,
control digital Programa de simulacion Documentos
implementado y de tarjetas de electrénicos, Equipo
sobre plataforma | desarrollo embebidas y material

convencional

electrénico Software
especializado.
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