SISTEMAS LINEALES.

Clave: MCIEA - 0103
Linea de investigacion:  Sistemas eléctricos de potencia y transmision, distribucién vy
utilizacion de la energia eléctrica

Tipo: Asignatura basica
Horas teoria: 48

Horas practicas: 0

Horas trabajo adicional: 120

Horas totales: 168

Créditos: 6

Pre-requisitos: No tiene
Correquisitos: No tiene
OBJETIVO

Preparar al estudiante en el analisis y disefio de sistemas lineales dinamicos continuos y
discretos. Mediante el concepto de estado, establecer las diferentes metodologias modernas
de analisis y disefio de sistemas. Utilizar analisis matematicos y computacionales para observar
las caracteristicas del comportamiento dinamico de sistemas continuos y discretos.

APORTACION AL PERFIL DEL GRADUADO

El estudiante adquirira los conocimientos basicos para el analisis de los SEP lineales basados
en la controlabilidad y observabilidad de las funciones caracteristicas del sistema.

CONTENIDO TEMATICO POR TEMAS Y SUBTEMAS

UNIDAD TEMAS SUBTEMAS

1.1 Senales continuas y discretas.

1.2 Identificacion de sistemas.

1.3 Sistemas continuos y discretos.

1.4 Linealidad

1.5 Causalidad

1.6 Varianza e invarianza en el tiempo.

1.7 Linealizacién de sistemas no lineales.

1.8 Descripcién entrada salida de sistemas
continuos y discretos.

1.9 Matriz de transferencia.

1.10 Convolucion de sistemas continuos y
discretos.

Introduccion a los sistemas
1 continuos y discretos
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SUBTEMAS

UNIDAD TEMAS
1.11 Propiedades de la convolucién de
sefales.
2.1 Concepto de estado.
2.2 Descripcidn de sistemas en variables de
estado.
2.5 Obtencion de las ecuaciones de estado en
sistemas continuos y discretos a partir de sus
Describcién en variables de ecuaciones y de sus funciones de transferencia.
. 2.6 Obtencion de la matriz de transferencia a
estado. : .
partir de las ecuaciones de estado.
S , 2.7 Comparacion entre descripcion entrada
Objetivo: Plantear ecuaciones de ; o .
. ; salida y descripcion en variables de estado.
estado de sistemas continuos a i
: ; . ) 2.8 Formas Canonicas.
2 B © cStiggiones diteigngiales, 2.9 Transformaciones de similitud
diagramas de bloques, diagramas ' Iy i '
: e i, . 2.10 Interpretacion dinamica de los polos y
de simulacién analdgica, sistemas b
f|3|cqs (glectrlco§, Mmet i 2.11 Obtencion de las ecuaciones de estado de
térmicos e hidraulicos) ; = e
sistemas fisicos.
2.12 Solucién de la ecuacién de estado.
3.1 Controlabilidad y observabilidad en sistemas
continuos y discretos.
3.2 Controlabilidad y observabilidad utilizando
las formas candnicas diagonal, diagonal por
Controlabilidad y observabilidad | bloques y de Jordan.
3.3 Principio de dualidad.
Objetivo: Analizar las propiedades | 3.4 Realizaciones minimas.
3 de controlabilidad y observabilidad | 3.5 Representacion de  sistemas no
en sistemas continuos y discretos. | controlables/ no observables.
3.6 Pruebas PBH para controlabilidad vy
observabilidad.
4.1 Criterios de estabilidad en términos de
Estabilidad Entrada-Salida.
4 4.2 Estabilidad externa y estabilidad interna.

Objetivo: Conceptualizar los

criterios de estabilidad de

4.3 Primer método de Lyapunov para estudio de
estabilidad.
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SUBTEMAS

UNIDAD TEMAS
sistemas. Aprender y aplicar el 4.4 Segundo método de Lyapunov para estudio
método de Liapunov en el analisis de estabilidad.
de la estabilidad de sistemas. 4.5 Andlisis de estabilidad de sistemas
continuos y discretos lineales.
Tiempo: 4 hrs.
5.1 Asignacion del polinomio caracteristico del
Retroalimentacion de estado. sistema.
5.2 Efecto de la retroalimentacion sobre: ceros
Objetivo: Obtener una introduccién del sistema, controlabilidad y
5 de la aplicacion de la teoria de observabilidad.
sistemas lineales al diseno de 5.3 Seguimiento de referencia constante.
sistemas continuos y discretos. 5.4 Rechazo de perturbaciones constantes.
Tiempo: 4 hrs. e Realizacién de las practicas 7, 8.
6.1 Disefo del observador.
6.2. Observadores de estado de orden
completo.
9 Pbservaliigg de estady 6.3 Observadores de estado de orden reducido.
6.4 Esquema observador-controlador
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SOFTWARE
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