EDUCACION

DOCTORADO EN OPTOMECATRONICA
EN COMPETENCIAS PROFESIONALES

ASIGNATURA DE CONTROL NO LINEAL

PROPOSITO DE . . ) o . N
Al finalizar el curso el estudiante podra describir las herramientas y fundamentos mateméticos para
APRIENDIZ 2 RIE analisis y disefio de controladores aplicados a sistemas no lineales
ASIGNATURA y P :
CUATRIMESTRE QUINTO
PRESENCIALES |NO PRESENCIALES PRESENCIALES NO PRESENCIALES
TOTAL DE HORAS HIOHAS AU
SEMANA
75 15 5 1
HORAS DEL SABER
UNIDADES DE APRENDIZAJE RIDRAS DIEl SREER HACER e
P NP P NP P NP
I. Conceptos preliminares. 10 0 15 5 25 5
Il. Estabilidad. 10 0 15 5 25 5
Ill. Sistemas retroalimentados. 10 0 15 5 25 5
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 DGUTYP, 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: Plantear y disefiar controladores para sistemas no lineales en base al analisis de las propiedades de dichos sistemas.

UNIDADES DE COMPETENCIA CAPACIDADES CRITERIOS DE DESEMPERNO
Analizar los conceptos Identificar los conceptos basicos Célculo de puntos de equilibrio,
involucrados en el analisis de del andlisis de sistemas no Reportes de evaluacion del criterio de estabilidad.
sistemas no lineales. Calcular la lineales. Evaluar la estabilidad de

estabilidad de un sistema no lineal. | sistemas no lineales
Implementar controladores por

retroalimentacion a sistemas no Disefiar controladores para Reportes de comparativas de la eficiencia de distintos controladores
lineales. sistemas no lineales
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UNIDADES DE APRENDIZAJE

UNIDAD DE I. Conceptos preliminares
APRENDIZAJE ) )
FROFOEY) Conocer los conceptos necesarios para el desarrollo del resto del curso
ESPERADO '
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 - - DIMENSION
DIMENSION CONCEPTUAL DIMENSION ACTUACIONAL SOCIOAFECTIVA
Introduccion Espacio Euclidiano Célculo de puntos de equilibrio Analitico
Teorema del valor medio y de la funcion | Calculo de ciclos limite Proactivo
implicita Auténomo
Contraccion de mapas Responsable
Estabilidad en el sentido de Lyapunov Ordenado
Control no lineal Observador
Disciplinado
Sistemas de Andlisis de sistemas no lineales Aplicaciéon de métodos de linealizacién Analitico
segundo orden Soluciones periddicas Métodos de aproximacion analiticos. Proactivo
Autbnomo
Responsable
Ordenado
Observador
Disciplinado
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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
Para acreditar la asignatura debera tener una calificacion | Reportes de Solucién de problemas X X Material y equipo de

minima de 8. Se realizar4 una evaluacion integral basada en

practicas de

Exposicion

laboratorio.

los siguientes aspectos. Dominio del contenido del curso. | laboratorio. Tareas de investigacion Pizarron. Plumon.
Participacion en las sesiones tedricas y practicas. Puesta en | Ejercicios Practicas de laboratorio Material impreso.
marcha de experimentos de laboratorio. Capacidad para la | practicos. Software
solucibn de problemas incluyendo programas por | Proyecto. especializado.
computadora. Computadora.
Internet.
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UNIDAD DE
APRENDIZAJE

1. Estabilidad.

PROPOSITO ESPERADO

Aprender las técnicas de evaluacion de la estabilidad de sistemas no lineales bajo diferentes criterios.

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 < A DIMENSION
DIMENSION CONCEPTUAL DIMENSION ACTUACIONAL SOCIOAFECTIVA
Estabilidad clasica | Estabilidad £ Evaluacion de los diferentes criterios de | Analitico
Estabilidad de modelos de estado estabilidad para sistemas no lineales Proactivo
Estabilidad Entrada-Salida Auténomo
Responsable
Ordenado
Observador
Disciplinado
Estabilidad El teorema de la variedad central Aplicacién del método del plano de fase Analitico
avanzada Region de atraccion Aplicacion del método de la funcion |Proactivo
Teorema de invariancia descriptiva Auténomo
Aplicacion del segundo método de Lyapunov | Responsable
Ordenado
Observador
Disciplinado
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PROCESO DE EVALUACION

EVIDENCIA DE DESEMPENO

INSTRUMENTO
EVALUACION

ESPACIO DE

TECNICAS FORMACION
SUGERIDAS DE MATERIALES Y
ENSENANZA Y AU | TAL | OT EQUIPOS
APRENDIZAJE LA |LER | RO

Para acreditar la asignatura debera tener una calificacion
minima de 8. Se realizar4 una evaluacion integral basada en

Reportes de
practicas de

Solucién de problemas | X X

Exposicion laboratorio.

los siguientes aspectos. Dominio del contenido del curso. | laboratorio. Tareas de investigacion Pizarron. Plumon.
Participacion en las sesiones tedricas y practicas. Puesta en | Ejercicios Practicas de laboratorio Material impreso.
marcha de experimentos de laboratorio. Capacidad para la | practicos. Software
solucibn de problemas incluyendo programas por | Proyecto. especializado.
computadora. Computadora.
Internet.
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UNIDAD DE

APRENDIZAJE I1l. Sistemas retroalimentados.

PROPOSITO ESPERADO | Aplicar técnicas de control por retroalimentacion a sistemas no lineales y evaluar su desempefio.

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
Control por Estabilidad Absoluta Aplicacion del criterio del circulo Analitico
retroalimentacion Funciones simultaneas de Lyapunov Aplicacion del criterio de Popov Proactivo
Teorema de pequefia ganancia Auténomo
Esquema de pasividad Responsable
Ordenado
Observador
Disciplinado
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PROCESO DE EVALUACION ) Eggﬁ‘&ggﬁ
TECNICAS
SUGERIDAS DE MATERIALES Y
N INSTRUMENTO ENSENANZA Y AU | TAL | OT EQUIPOS
EVIDENCIA DE DESEMPENO EVALUACION APRENDIZAJE | LA |LER| RO
Para acreditar la asignatura debera tener una calificacion | Reportes de Solucién de problemas | X X Material y equipo de
minima de 8. Se realizar4 una evaluacion integral basada en | practicas de Exposicion laboratorio.
los siguientes aspectos. Dominio del contenido del curso. | laboratorio. Tareas de investigacion Pizarron. Plumon.
Participacion en las sesiones tedricas y practicas. Puesta en | Ejercicios Practicas de laboratorio Material impreso.
marcha de experimentos de laboratorio. Capacidad para la | practicos. Software
solucibn de problemas incluyendo programas por | Proyecto. especializado.
computadora. Computadora.
Internet.
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