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2. PRESENTACION

El control digital se ha convertido en una materia basica en la ingenieria en los ultimos
anos. Nace de |la necesidad de implementar soluciones a sistema de control con el uso de
una computadora, un microcontrolador, un PLC o un PIC. Ademas de obtener soluciones
gue en los sistemas analdogicos no se podrian implementar. Ademas de que se logra la
posibilidad de una interfaz amigable con el usuario por medio de pantallas, teclados u
otros dispositivos.

3. OBJETIVO GENERAL

Disenar sistemas de control digital mediante técnicas clasicas y modernas.

4. OBJETIVOS ESPECIFICOS

El alumno se introducira a las. técnicas de control digital, partiendo del analisis matematico de las
sefnales, desarrollara sistemas que involucren control digital y tendra una vision amplia de la
aplicacion de las técnicas de Sistemas de Control Automatico.

5. CONTENIDO

Temas y Subtemas

1.1 Introduccion
1.1.1 Tipos de senales
.1.2 Sistemas de control en tiempo continuo y en tiempo discreto
1.3 Proceso de muestreo
1.2 Sistemas de control digital
1.2.1 Formas de las senales en un sistema de control digital
1.2.2 Tipos de operaciones de muestreo
1.3 Cuantificacion y errores de cuantificacion
1.3.1 Cuantificacion
1.3.2 Errores de cuantificacion
1.4 Sistemas de adquisicidon, conversion y distribucion de datos
1.4.1 Muestreo y retencion
4.2 Conversion analdgico digital
4.2 Conversion digital-analogico
2. Transformada “z”
2.1 La transformada “z”
2.2 Transformada “z” de funciones elementales
2.2.1 Funcidn escaldén unitario
2.2.2 Funcidn rampa unitaria.
2.2.3 Funcion polinomial
2.2.4 Funcion exponencial
2.2.5 Funcion senoidal
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2.3 Propiedades y teoremas de la transformada “z”
2.3.1 Multiplicacion por una constante.
2.3.2 Linealidad de la transformada “z”
2.3.3 Teorema de corrimiento
2.4 Transformada “z” inversa
2.4.1 Método de la division directa
2.4.2 Método computacional
2.4.3 Método de expansién de fracciones parciales
2.5 Solucion de ecuaciones de diferencias por transformada “z”
3. Estabilidad de sistemas por métodos convencionales y diseno de sistemas de control por méetodos
clasicos
3.1 Relacién entre los planos “s” y “z”
3.1.1 Correspondencia del semiplano izquierdo del plano “s” hacia el plano “z
3.1.2 Franja primaria y franjas complementarias
3.2 Analisis de estabilidad de sistemas en lazo cerrado en el plano z
3.2.1 Analisis de estabilidad de un sistema en lazo cerrado
3.2.2 Métodos para probar la estabilidad absoluta.
3.2.3 La prueba de estabilidad de Jury
3.2.4 Analisis de estabilidad mediante la transformacion bilineal y el criterio de estabilidad de Routh
3.3 Respuesta en estado estacionario y permanente
3.3.1 Especificaciones de la respuesta transitoria.
3.3.2 Analisis de error en estado permanente.
4. Analisis de sistemas de control en el espacio de estado
4.1 Representacidn en el espacio de estado de sistemas en tiempo discreto
4.1.1 Formas canonicas para ecuaciones en el espacio de estado en tiempo discreto.
4.1.2 No unicidad de las representaciones en el espacio de estado.
4.2 Solucion de la ecuacion de estado en tiempo discreto
4.3 Discretizacion de las ecuaciones en el espacio de estado en tiempo continuo
4.4 Analisis de estabilidad de Lyapunov
5. Control en el espacio de estados por ubicacion de polos y disefio de observadores
5.1 Controlabilidad
5.2 Observabilidad
5.3 Diseno de sistema de sistemas de control por ubicacion de polos
5.4 Diseno de observadores de estado
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6. TAREAS, ACCIONES Y/O PRACTICAS DE LABORATORIO

a) Aprendizaje grupal.
b) Productos de aprendizaje (reportes de lectura, practicas, trabajos de investigacion, presentaciones, entre
otros).

7. BIBLIOGRAFIA BASICA (Preferentemente ediciones recientes, 5 afios)

1 Kuo, Benjamin C., “Sistemas de Control Digital”, 22, Edicion, reimpresion 2006.

2 | Ogata Katsuhiko, “Sistemas de control en tiempo discreto”, Prentice Hall, 2000. 42
Edicion.

8. BIBLIOGRAFIA COMPLEMENTARIA (Preferentemente ediciones recientes, 5 afios)

1 Ogata, Katsuhiko, “Problemas de Ingenieria de control utilizando Matlab” , Editorial
Prentice Hall

Franklin, Gene F., Powell, David, and Workman Michael, ""DlgltaIControlof Dynamic
Systems”, Third Edltlon

2 | Charles-L. Phillips and H. Troy Angle, “Digital Control System Analysis and Design”,
Prentice hall 1995.
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9. CRITERIOS Y MECANISMOS PARA LA ACREDITACION

Acreditacion: Para tener derecho a examen ordinario el alumno debera cumplir con un 80% de las asistencias
y para tener derecho a examen extraordinario el alumno debera cumplir con el 60% de las asistencias.

De acuerdo con la normatividad los talleres no tienen la posibilidad de realizar examenes extraordinarios.
Asimismo, esta materia puede ser acreditada por competencias para lo cual el alumno debera registrar su
solicitud en el departamento al cual pertenece la materia, de acuerdo con el calendario escolar vigente.

Esta materia también puede ser sujeta a revalidacidon, acreditacion o convalidacidon de acuerdo con la
normatividad vigente.

10. EVALUACION Y CALIFICACION

Unidad de Competencia: Porcentaje:
Examen Departamental 35%
Examenes Parciales 20%
Productos de Practica 25%
Participacion y tareas | 20%
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