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: Sistemas No Lineales
Programa: Maestria en Ingenieria Eléctrica Caracter:
Clave: MIE-0028-00
Tipo:
Nivel: Maestria
Horas:48 Teoria:48 Practica:

Il. Ubicacion

Antecedentes:
Control lineal Clave

Consecuente:

lll. Antecedentes

Conocimientos: : Conocimientos en algebra lineal, Espacio de estados, Teoria de control,
sistemas lineales y calculo diferencia e integral, modelado de sistemas fisicos

Habilidades: Pensamiento analitico, facilidad para el razonamiento, Manejo de software de
simulacién: MATLAB, Matematica, 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 es presentar los
conceptos fundamentales de la teoria de control de sistemas no lineales para su aplicacién en
la solucion de problemas de control reales.

V. Compromisos formativos

Intelectual: Profundizar en el estudio y ser capaz de aplicar los métodos de control no lineal

Humano: Adquirir habilidades y destrezas para trabajar en equipo en la solucion de problemas
y la aplicacion de métodos de control no lineal 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: analisis de estabilidad y control aplicado a plantas no lineales, asi como la
aplicacion de técnicas de linealizado para solucién de sistemas no lineales deslizantes y su
aplicacién para resolver problemas de control reales.




VI. Condiciones de operacion

Espacio: aula tipica, laboratorio de computo y laboratorio de

control

Mobiliario: mesa, bancos, equipo de computo.
Laboratorio: experimental, cémputo y Equipo de practicas de control , plantas de
simulacion procesos sistemas de adquisicion y control
Poblacion: 20

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. Introduccioén Sistemas No Lineales de Exposicién a grupo. Tareas de
Control investigacion, solucién de problemas y

evaluacion/ Discusion de textos y
articulos

Ejemplos:

Ecuacion del Péndulo
Circuito con Diodo Tunel
Sistema Masa-Resorte

Oscilador de Resistencia
Negativa

Sistemas de Segundo Orden
Sistemas Lineales.
Equilibrios Multiples

Comportamiento Cualitativo
Cerca de un Punto de equilibrio
PE

Ciclos Limites




Construccion Numérica de
Retratos de Fase

2. Propiedades
Fundamentales

Preliminares

Desigualdad de Gronwall-
Bellman

Mapa Contractivo
Existencia y Unicidad

Dependencia Continua Con
Respecto a Condiciones
Iniciales y Parametros

Diferenciabilidad de la Solucién
y Ecuaciones de Sensibilidad
Principio de Comparacion

Sistemas Lineales y
Linealizacion

Andlisis y solucién de problemas
matematicos fundamentales para el
control no lineal. Exposicion de temas y
discusion de lecturas en clase.

3. Estabilidad Segun
Lyapunov.

El Teorema de Estabilidad de
Lyapunov

Método del Gradiente Variable
Sobre la Regién de Atraccién.
Estabilidad Asintotica Global

Inestabilidad
El Principio de Invariancia

Regioén de Atracciéon de
Sistemas no estacionarios

El Teorema de Estabilidad de
Lyapunov

Teoremas Conversos

Teoremas de Invariancia

Exposicion del tema, problematizacion,
talleres de solucién de problemas y
discusion de lecturas en clase.

4.- Estabilidad de
Sistemas
Perturbados

Perturbacion de un PE
Exponencialmente Estable

Perturbacion de un PE
Uniformemente AE

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




Estabilidad Entrada—Estado.
Estabilidad Entrada—Salida
Estabilidad L,

L—Estabilidad de Modelos de
Estado.

5.- Analisis de
Sistemas
Realimentados

Estabilidad Absoluta

Criterio del Circulo, Criterio de
Popov

Ganancia L2

Teorema de la Pequefia
Ganancia,

Problema de regulacion.

Exposicién de métodos de aplicacién del
control. Problematizacion, taller de
simulacion.

6. Control en
Realimentacion
(SISO y MIMO)

Linealizaciéon Exacta por
Realimentacion

Linealizacion Entrada—Estado
Linealizacion Entrada—Salida
Dinamica de los Ceros

Estabilizacion por
Realimentacion de Estados

Disefios Basados en Lyapunov
Estabilizacion asintética local
Seguimiento asintético

Desacoplamiento a
perturbaciones

Tareas de simulacién modelado e
implementacion 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

7.-Proyecto de

control no lineal

Desde el inicio del curso se plantea
la realizacion de un proyecto de un
sistema de control no lineal
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

Proyectos de aplicacion e
implementacion en tiempo real.

Modelado, linealizado y verificacion




motivo de hacer una evaluacion
cualitativa. Finalmente, los
resultados del trabajo deben ser
expuestos en clase para su
evaluacion.

VIIl. Metodologia y estrategias didacticas

Metodologia Institucional: exposiciones por parte del alumno y el docente, investigacion
documental, discusién de textos, solucion 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%
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8. Notas para el curso elaboradas por el profesor.

A

X. Perfil deseable del docente

Doctorado con perfil en control o area afin

XI. Institucionalizacion

Responsable del Departamento: Mtro. Jesius Armando Gandara Fernandez
Coordinador/a del Programa: M.C. Alejandra Mendoza Carreén
Fecha de elaboracion: Octubre de 2010
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Dr. Ernesto Sifuentes de la Hoya
Fecha de redisefio: diciembre de 2014
Redisend: Dr. Manuel Ivan Castellanos Garcia




