CONTROL AVANZADO

Clave:
Linea de investigacion:

Tipo:
Horas teoria:
Horas practicas:

Horas trabajo adicional:

Horas totales:
Créditos:

Pre-requisitos:
Correquisitos:

OBJETIVO

Proporcionar al alumno de herramientas que le permitan desarrollar procedimientos eficientes
de obtencién de resultados tedricos. El alumno empleara estos resultados para el diseno de

controladores.

APORTACION AL PERFIL DEL GRADUADO.

Incrementar la capacidad de analisis y proporcionar herramientas tedricas y practicas que
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Sistemas eléctricos de potencia y transmision, distribucion y
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Matematicas avanzadas, Sistemas lineales

permitan solucionar problemas asociados con el control avanzado.

CONTENIDO TEMATICO POR TEMAS Y SUBTEMAS.

UNIDAD TEMAS SUBTEMAS

1.1 Obtencion de la respuesta
externa por medio de modelado
analitico.
1.2 Obtencion de la respuesta

1 Modelado dinamico de sistemas externa a partir de métodos de
identificacion.
1.3 Representacion interna.
1.4 Relacioén entre la
representacioén interna y externa.
Tiempo: 24 Horas
2.1 Representacion de sistemas
multivariables

si . . 2.2 Introduccion.
istemas lineales multivariables. . .

2 2.3 Descripcion en espacio de
estado.
2.4 Formas canénicas importantes.
Tiempo: 20 Horas
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Retroalimentacion de estado. Caso

3.1 Disefio ciclico
3.2 Método basado en la ecuacion
de Lyapunov

multivariable

3 multivariable. 3.3 Método basado en la forma
canonica
Tiempo: 20 Horas
4.1 Regulacion y seguimiento

4 Relocalizacion de polos. Caso 4.2 Seguimiento robusto y rechazo

de perturbaciones
Tiempo: 20 Horas

Sistemas no lineales.

5.1 Criterios de estabilidad absoluta.
5.2 Lyapunov

5.3 Criterio de circulo

5.4 Criterio de Popov.

5.5 Plano de fase.

Tiempo: 16 Horas

SUGERENCIAS DE EVALUACION.

Examenes escritos, Trabajos de Simulacion en computadora.

BIBLIOGRAFIA Y SOFTWARE DE APOYO.

[1] Chi-Tsong Chen, Linear System Theory And Design, Tercera edicion, Oxford

University Press, 1999

[2] Hassan K. Khalil, Nonlinear Systems ,Tercera edicién, Prentice Hall, 2001

SOFWARE

1 Matlab
[2] Labview
[3] Derive
[4] Mathcad
[5] CC
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