CARTA DESCRIPTIVA (FORMATO MODELO EDUCATIVO UAC) VISION 2020)

l. Identificadores de la asignatura

Instituto: Ingenieria y Tecnologia Modalidad:

Departamento: Ingenieria Eléctrica y Computacion

Créditos:
Materia: Control por modos Deslizantes
Programa: Maestria en Ingenieria Eléctrica Caracter:
Clave:MIE-
003100
Tipo:
Nivel: Maestria
Horas:48 Teoria:48 Practica:

Il. Ubicacion

Antecedentes:
Control Clave

Consecuente:

Ill. Antecedentes

Conocimientos: : Conocimientos en algebra lineal, Espacio de estados, Teoria de control,
sistemas no lineales y calculo diferencia e integral

Habilidades: Pensamiento analitico, facilidad para el razonamiento, Manejo de software de
simulacién: MATLAB, Mathematica, Dominio del idioma Inglés.




Actitudes y valores: : Interés por aprender herramientas matematicas, gusto por ser autodidacta.
Puntualidad.

IV. Propésitos Generales

Los propdsitos fundamentales del curso son: El objetivo principal de este curso de Control por
Modos Deslizantes es demostrar las propiedades de robustez del control frente a variacion de
parametros de un sistema, dindmicas no modeladas y perturbaciones. Esta técnica proporciona
leyes eficaces de control y observacion para implementarse en el control de plantas lineales y
no lineales.

V. Compromisos formativos

Intelectual: Profundizar en el estudio y la aplicacion de la técnica de un control robusto basado
en métodos matematicos avanzados.

Humano: Adquirir habilidades y destrezas para trabajar en equipo en la soluciéon de problemas
y la aplicacion de métodos de control por modos deslizantes de forma responsable honesta y
con ética.

Social: desarrollar habilidades sociales que permitan una comunicacion asertiva y un
compromiso con el cuidado del medio ambiente

Profesional: control de plantas lineales, no lineales en sistemas eléctricos y electromecanicos,
como: motores eléctricos y robots, se presentan para demostrar el uso de control por modos
deslizantes y su aplicacién para resolver problemas de control reales.




VI. Condiciones de operacion

Espacio: aula tipica, laboratorio de computo y laboratorio de

control

Laboratorio: experimental, computo y

simulacion

Poblacion: 20

Mobiliario:mesa, bancos, equipo de computo.
Equipo de practicas de control , plantas de
procesos sistemas de adquisicion y control

Material de uso frecuente: proyector, computadora,

Condiciones especiales: laboratorio de control con software MatLab, acceso
a informacion bibliografica y bases de datos de articulos actualizados de

control

VII. Contenidos y tiempos estimados

Temas

Contenidos

Actividades

1. Introduccion

Control por modo deslizante

Ejemplos de sistemas
dindmicos en modos
deslizantes. Modos de
movimiento en un sistema
relevado, un sistema deslizante
y uno de estructura variable.

Exposicion a grupo. Tareas de
investigacion, solucién de problemas y
evaluacion/ Discusion de textos y
articulos

2. Antecedentes
Matematicos

Ecuaciones diferenciales
con discontinuidades en la
derecha, los métodos de
regularizacién; método de
control equivalente, método de
Filippov; condiciones de
existencia de los modos
deslizantes

Analisis y solucion de problemas
matematicos fundamentales para el
control por modos deslizantes

3. Métodos de diseio

Descomposicion en forma
regular, la colocacién de
Eigenvalores y optimizacién

Exposiciéon del tema, problematizacion ,
talleres de solucion de problemas




mediante minimos cuadrados
de los sistemas lineales

* Control bajo
condiciones de incertidumbre.

Problemas de Castaneteo
(chatering)

Observadores.

4. Modos deslizantes
discretos

Definiciones, métodos de
diseno, control de sistemas
lineales

Exposicion de temas, resolucion de
problemas y practicas demostrativas de
sistemas discretos. Discusion de textos
y articulos

5. Aplicacion:

Control de un motor de laCCy
un motor de Ecuaciones de
movimiento, control de
posicion, velocidad, corriente y
el flujo

Fuentes conmutadas.

Observaciéon un motor de la
CCy un motor de induccién

Disefo de Observadores;
disefio Modelo reducido orden
basado

Practicas demostrativas de laboratorio,
exposicion de métodos de aplicacion del
control. Problematizacion, taller de
simulacion.

7.Trabajos de
Investigacion:

Trabajo 1.-

Desarrollo de un setup
experimental para simular los
diversos controles por modos
deslizantes.

Trabajo 2.-_

Simulacion 'y control experimental
por modos deslizantes a una planta
de procesos.

Trabajo 3.-_
Disefio y desarrollo de un
controlador digital

Trabajo 4.-_

Disefio y desarrollo de un control
por modos deslizantes de orden
superior de motor de induccién con
observadores.

Tareas de simulacion modelado e
implementacién para para realizar en el
laboratorio y en clase.

Exposiciones de resultados por parte del
alumno y el docente, investigacion
documental, , soluciéon problemasy
proyectos. Laboratorio de practica
demostrativa y experimental. Practicas y
simulacion en el aula

8.-Proyecto de

Desde el inicio del curso se plantea
la realizacion de un proyecto de un

Proyectos de aplicacion e




control por modos sistema de control por modos
deslizantes deslizantes. Durante el desarrollo
del proyecto (a lo largo del curso)
se realiza un seguimiento semanal
de los diferentes equipos y se pide
una memoria escrita (con el
formato IEEE) a medio semestre,
que incluye los objetivos y el
disefio del sistema de control
propuesto, con motivo de hacer
una evaluacion cualitativa.
Finalmente, los resultados del
trabajo deben ser expuestos en
clase para su evaluacion.

implementacién en tiempo real.

VIIl. Metodologia y estrategias didacticas

Metodologia Institucional: exposiciones por parte del alumno y el docente, investigacion
documental, discusién de textos, solucidn problemas y proyectos. Laboratorio de practica
demostrativa y experimental. Practicas y simulacion en el aula. Proyectos de aplicacion e

implementacion en tiempo real.

Estrategias del Modelo UACJ Visién 2020 recomendadas para el curso: Uso de estrategias de
descubrimiento. Experimentacion. Problematizacion , proceso de pensamiento logico y critico, asi

como trabajo colaborativo

IX. Criterios de evaluacion y acreditacion

a) Institucionales de acreditacion:

Acreditacion minima de 80% de clases programadas
Entrega oportuna de trabajos

Calificacion ordinaria minima de 7.0

Permite examen unico: no

b) Evaluacion del curso

Acreditacion de los temas mediante los siguientes porcentajes:




% Ensayos y reportes de lecturas 10 %

% Trabajos de investigacion 10 %
% Examenes parciales 40 %
% Practicas 25%
% Participacion en clase 5%
% Otros (proyecto) 10%
c)
X. Bibliografia
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5. Notas para el curso elaboradas por el profesor.

6. Articulos actualizados referentes al curso.

X. Perfil deseable del docente

Doctorado con perfil en control o area afin

XI. Institucionalizacion

Responsable del Departamento: Mtro. Jesis Armando Gandara Fernandez
Coordinador/a del Programa: M.C. Alejandra Mendoza Carreén

Fecha de elaboracion: Octubre de 2010

Elabor6: Dr. Manuel Ivan Castellanos Garcia

Dr. Onofre Morfin Gardufio
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Fecha de redisefio: diciembre de 2014
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