d)

Para los efectos de evaluacion se usara la escala vigesimal de cero a veinte
El promedio final(PF), se obtiene de la siguiente, forma:

PF= (0.3P1+0.3P2+0.4P3)

P1: Promedio de la Evaluacion Tedrica - Practica de la mitad de semestre.

P2: Promediio de la Evaluacion Tedrica - Practica al finalizar el semestre.

P3: Promedio de los Trabajos Académicos.

Para que el alumno sea promovido debe tener una nota aprobatoria, PF = 11, la
fraccién de 0,5 0 mas puntos va a favor de la unidad inmediata superior, siendo esto
solamente valido para el promedio final.

Para los casos en que el alumno no haya cumplido con ninguna o varias evaluaciones
parciales se considerara la nota de cero (0) para los fines de efectuar el promedio
correspondiente.

Al término de las evaluaciones finales se programara un examen de caracter sustitutorio a
una nota del promedio 1 0 promedio 2, para aquellos alumnos que hayan obtenido promedio
desaprobatorio en la evaluacion teorica - practica. Los alumnos que opcionalmente
participen de dicho examen deben acreditar un promedio no menor de 07; y el 70% de
asistencia al curso. El promedio final (PF) para dichos alumnos no excedera a doce (12).

7.1 INGENIERIA DE CONTROL MODERNA 2004
7.2 SISTEMAS DE CONTROL CONTNUOS Y DISCRETOS, 2002
7.3 CONTROL DIGITAL 2005
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DATOS GENERALES

e CODIGO : 403

e ESCUELA: : INGENIERIA ELECTRONICA

e DEPARTAMENTO ACAD. :INGENIERIA

e CICLO DE ESTUDIOS :OCTAVO

e CREDITOS :

e CONDICION : OBLIGATORIO

HORAS SEMANALES

* T |2 P| 2

e  PRE-REQUISITO : TEORIA DE CONTROL |

e  SEMESTRE ACADEMICO :2018-1

e DOCENTE . Ing. Oscar De La Cruz Rodriguez

e COLEGIATURA : CIP 85598

e CORREOQ ELECTRONICO :ingdelacruzro@gmail.com.
SUMILLA

En el curso se desarrollaran los temas: Modelos matematicos, funcion de
transferencia, Diagrama de flujo Andlisis de la respuesta transitoria y en estado
estacionario, Andlisis de Estabilidad, Método de Routh Hurwitz, Gréficas del lugar de
las raices, Disefio de compensadores, inclusién de polos y ceros, Transformada Z,
sefiales muestreadas, estabilidad absoluta y relativa, método del LGR, disefio de
controladores digitales..

OBJETIVO GENERAL

Anéliza, modela y evaliia en el dominio del tiempo discreto y de la frecuencia sistemas
de control lineales en el tiempo discreto, empleando métodos y técnicas de control
apropiado.




.

V.

OBJETIVOS ESPECIFICOS
e  Construye modelos matematicos de sistemas fisicos, mecanicos, eléctricos.

e Construye modelos matematicos de sistemas lineales en tiempo discreto

empleando las herramientas matematicas necesarias.

e Analiza y determina las especificaciones en el dominio del tiempo discreto para

sistemas de control realimentados lineales en tiempo discreto.

METODOLOGIA

Segun la unidad de aprendizaje y caracteristicas del tema se utilizaran los

siguientes métodos, procedimientos y técnicas didacticas:

e Métodos didacticos: Inductivo — Deductivo y trabajo colectivo.

e Procedimientos didacticos: Observacion, auto aprendizaje, estudio dirigido, la
asignacion,  conversacion, dindmica grupal, sintesis, exposicion 'y

demostracion.

e Técnicas Didacticas: Expositiva, practicas calificadas, quias - separatas,

dinéamica de grupo, lecturas guiadas, monografias, Seminarios: a través de la
asignacion a grupos de trabajo de temas relacionados a sistemas de control..

MEDIOS Y MATERIALES

Pizarra acrilica, Proyector multimedia, Libros y revistas especializadas, Manuales
y hojas técnicas de equipamientos e instrumentos industriales, Laptop o Equipo de

cémputo, Software Matlab.

V.  CRONOGRAMA DE ACTIVIDADES

UNIDAD TEMATICA I: ANALISIS DE LOS SISTEMAS DE CONTROL EN EL DOMINIO
DEL TIEMPO

Semana I: Modelos matematicos
Semana IlI: Funcion de transferencia

Semana lll: Diagrama de Flujo

UNIDAD TEMATICA Il: LUGAR GEOMETRICO DE LAS RAICES Y DISENO DE
CONTROLADORES

Semana IV: Anélisis de la respuesta transitoria y en estado estacionario.
Semana V: Analisis de Estabilidad, Método de Routh Hurwitz.

Semana VI: Gréficas del lugar de las raices.

Semana VII: Disefio de compensadores, inclusion de polos y ceros.

Semana VIlI: Examen Parcial.

UNIDAD TEMATICA Ill: TRANSFORMADA Z, DISENO DE SISTEMAS DE CONTROL
EN EL TIEMPO DISCRETO
Semana IX: Definicién de transformada Z, Funciones periddicas en el tiempo.

Semana X: Método de transformada Z de grafico de funciones haciendo uso de la
transformada de Laplace.

Semana XI: Calculo de transformada Z inversa, método de la division, método de
fracciones parciales.

Semana XII: Convolucion de sefiales discretas, Funcion de transferencia, diagrama de
bloques, propiedades.

Semana XIiI: Correspondencia entre el plano S y el Z, anélisis de estabilidad en un
sistema de lazo cerrado, método del lugar geométrico

Semana XIV: Disefio de controladores digitales, PID.
Semana XV: Trabajo Académico
Semana XVI: Examen final

Semana XVII: Examen sustitutorio

VI SISTEMA DE EVALUACION

La evaluacién sera de acuerdo a lo establecido en el Reglamento Académico.
Requisitos de Aprobacion:




