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JUSTIFICACION

El propdsito de la unida curricular, Control Il es: Formar al estudiante con las capacidades necesarias para disefar
sistemas que puedan ser observables y controlables desde sus salidas y estados.

OBJETIVO GENERAL

Al finalizar la unidad curricular, el estudiante estara en capacidad de: Disefar sistemas que puedan ser observables y
controlables desde sus salidas y estados.

CONTENIDO

UNIDAD |
Sistemas de Control y
Métodos para su Analisis

Definicidn de sistemas de control, Tipos de sistemas de control, Sistemas en cadena
abierta,, Sistemas en cadena cerrada, Funcién de transferencia. Método de variables
de estado, Deterministicos, Estocésticos, Lineales, No lineales.

UNIDAD II
Ecuaciones y modelos de
componentes de sistemas de
control

Andlisis de un sistema fisico a través de un modelo matematico, Obtencidn de las
ecuaciones de sistemas mecanicos simples, transformadores mecdanicos, sensores,
transductores y motores de corriente directa.

UNIDAD Il
Analisis de los sistemas
lineales por variables de

Definicidon de estado, Determinacion los estados, Representacion de la ecuacion de
estado a partir del sistema, de la funcién de transferencia, Programacién paralela,
Programacion en cascada, Programacion directa.

estado.

UNIDAD IV Solucién a la ecuacién diferencial primer orden, Matriz de transicién, Matriz inversa
Soluciones a las ecuaciones | de transicién, Obtencion de la solucidon por medio de la transformada de Laplace,

de estado. Definicidn de autovalores y automotores
UNIDAD V Controld optimo, Problemas de controlé optimo, Controlabilidad, Controlabilidad de
Sistemas de Control Optimo | estado completo en sistemas de tiempo discreto, Controlabilidad de estado completo
y adaptativo. en sistemas de tiempo continuo, Forma alternativa de la condicién controlabilidad
completa de estado, Controlabilidad de salida, Observabilidad, Sistemas observables,
Observabilidad completa de sistemas de tiempo discreto, Observabilidad completa
de sistemas de tiempo continuo, Condiciones en el plano S, Forma alternativa de la
condicion de observabilidad completa, Relacién entre observabilidad vy

controlabilidad, Principio de dualidad

UNIDAD VI Definiciones, Sistemas, Estado de equilibrio, Estabilidad, Inestabilidad, Funciones

Andlisis de la Estabilidad

escalares, definicion e indefinicidn, positiva, negativa, semidefinicidn e indefinicion,
Segundo método Liapunov, Teoremas, Analisis de la estabilidad de sistemas lineales,
Anidlisis de estabilidad de sistemas no lineales.

Dra. Edilia Teresa Papa Arcila
Secretaria General




) —"59,) Republica Bolivariana de Venezuela
Universidad Bicentenaria de Aragua
= Vicerrectorado Académico
Facultad de Ingenieria
Escuela de Ingenieria Eléctrica

eLeCc

ESTRATEGIAS METODOLOGICAS

- Revisién Bibliografica
- Exposicion. Demostracion
- Técnica de la pregunta

ESTRATEGIAS DE EVALUACION

- Revisidn de los ejercicios resueltos
- Participacién individual
- Revisién de informe prueba escrita individual
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