	[image: image1.wmf] 



	INSTITUTO TECNOLÓGICO

SUPERIOR DE XALAPA
	[image: image2.emf]

	Fecha de Efectividad:   18 de Junio 2007
	No. de Revisión:00

	Requerimiento: 7.1
	Código: 
ECC-0407
	Copia No. 00
	Hoja No.  1   de   4

	Responsable del Proceso: Docente frente a Grupo

	Planeación Didáctica de ControlI 


[image: image3.wmf] 


	[image: image4.emf]

	INSTITUTO TECNOLÓGICO

SUPERIOR DE XALAPA
	[image: image5.wmf] 



	Fecha de Efectividad:   18 de Junio 2007
	No. de Revisión:00

	Requerimiento: 7.1
	Código: 
ECC-0407
	Copia No. 00
	Hoja No.  2   de   4

	Responsable del Proceso: Docente frente a Grupo

	Planeación Didáctica de ControlI 



1. DATOS DE LA ASIGNATURA

	Nombre de la asignatura: 
	
	Control II

	Carrera: 
	
	Ingeniería Electrónica

	Clave de la asignatura:
	
	ECC-0407

	Horas teoría-Horas práctica-Créditos:
	
	4–2–10


2. UBICACIÓN DE LA ASIGNATURA

2.1. Relación con otras asignaturas del plan de estudio.

	ANTERIORES
	
	POSTERIORES

	Asignaturas
	Temas
	
	Asignaturas
	Temas

	Matemáticas V

Matemáticas IV

Circuitos Electricos I

Control I


	- Ecuaciones

Diferenciales

Lineales,

Transformada de

Laplace.

- Álgebra Lineal.

- Leyes de Ohm,

de Kirchhoff y

superposición.

- Función de

transferencia,

Estabilidad


	
	Electrónica

Analógica II

Electrónica

Analógica III


	- Estabilidad,

Respuesta a la

Frecuencia

- Estabilidad,

Respuesta a la

Frecuencia




2.2. Aportación de la asignatura al perfil del egresado.

Analiza y diseñar sistemas de control.

3. OBJETIVO(S) GENERAL(ES) DEL CURSO 

El alumno analizará y diseñará sistemas de control mediante técnicas convencionales y comprenderá la teoría de control moderno.

4. PLANEACIÓN DIDÁCTICA POR UNIDAD

	4.1
	Unidad:
	1
	
	Tema:
	Respuesta en Frecuencia


	Objetivo de la Unidad
	
	Evaluación de la Unidad

	El alumno aplicará el concepto de respuesta en frecuencia para determinar la estabilidad de sistemas de control.
	
	Examen         70  %
Practica         0  % 

Tareas           30  %


	No. Subtema
	Descripción del Subtema
	Actividades del Maestro
	Práctica del Alumno
	No. Sesiones

	1.1


	Introducción.
	Lectura.

Explicación.
	Ejercicios en clase
	2

	1.2
	Gráficos de respuesta en frecuencia
	Lectura.

Explicación.
	Ejercicios en clase
Simulación en software
	3

	1.3
	Nyquist
	Lectura.

Explicación.

P & R.
	Ejercicios en clase
Simulación en software
	4

	
	
	
	
	


	Bibliografia:
	
	Recurso Didáctico:

	1) Katsuhiko Ogata

Ingeniería de Control Moderno

Ed. Prentice Hall

2) R. C. Dorf

Sistemas de Control Moderno

Ed. Adison Wesley

3) Benjamín C. Kuo

Sistemas Automáticos de Control

Ed. CECSA

4) Eronini, Umez, Eronini

Dinámica de Sistemas y Control

Ed. Thomson Learning

5) Thomas Kailath

Linear Systems

Ed. Prentice Hall, Inc.

6) Dolores M. Etter

Solución de problemas de Ingeniería con MATLAB

Ed. Prentice Hall, Inc.

	
	Pizarrón

Computadora

Cañón

Laboratorio


PLANEACIÓN DIDÁCTICA POR UNIDAD

	4.1
	Unidad:
	2
	
	Tema:
	Compensación


	Objetivo de la Unidad
	
	Evaluación de la Unidad

	El alumno diseñará compensadores para sistemas de control
	
	Examen         40  %

Practica         30  % 

Tareas           30  %


	No. Subtema
	Descripción del Subtema
	Actividades del Maestro
	Práctica del Alumno
	No. Sesiones

	2.1


	Introducción.
	Lectura.

Explicación.

P & R.

Simulación en software.
	Ejercicios en clase

	2

	2.2
	Tipos de compensadores
	Lectura.

Explicación.

P & R.

Simulación en software.
	Ejercicios en clase
Simulación en software
	4

	2.3
	Diseño de compensadores en

adelanto de fase
	Lectura.

Explicación.

P & R.

Simulación en software.
	Ejercicios en clase
Desarrollo de práctica.

Simulación en software
	5

	2.4
	Diseño de compensadores en atraso de fase
	Lectura.

Explicación.
	Ejercicios en clase
Desarrollo de práctica.

Simulación en software
	5

	2.5
	Diseño de compensadores en atraso-adelanto
	Lectura.

Explicación. 
P & R.
	Ejercicios en clase
Desarrollo de práctica.

Simulación en software
	5


	Bibliografia:
	
	Recurso Didáctico:

	1) Katsuhiko Ogata

Ingeniería de Control Moderno

Ed. Prentice Hall

2) R. C. Dorf

Sistemas de Control Moderno

Ed. Adison Wesley

3) Benjamín C. Kuo

Sistemas Automáticos de Control

Ed. CECSA

4) Eronini, Umez, Eronini

Dinámica de Sistemas y Control

Ed. Thomson Learning

5) Thomas Kailath

Linear Systems

Ed. Prentice Hall, Inc.

6) Dolores M. Etter

Solución de problemas de Ingeniería con MATLAB

Ed. Prentice Hall, Inc.
	
	Pizarrón

Computadora

Cañón

Laboratorio


PLANEACIÓN DIDÁCTICA POR UNIDAD

	4.1
	Unidad:
	3
	
	Tema:
	Introducción al método del espacio de estados


	Objetivo de la Unidad
	
	Evaluación de la Unidad

	El alumno representará sistemas en variables de estado determinará su controlabilidad, observabilidad y estabilidad.
	
	Examen         70  %

Practica         0  % 

Tareas           30  %


	No. Subtema
	Descripción del Subtema
	Actividades del Maestro
	Práctica del Alumno
	No. Sesiones

	3.1
	Definición de conceptos:

Ecuaciones de estado

Variables de estado

Espacio de estado
	Lectura.

Explicación.
P & R.
	Ejercicios en clase

	4

	3.2
	Representación de sistemas en forma de variables de estado.
	Lectura.

Explicación.
P & R.
	Ejercicios en clase
Simulación en software
	4

	3.3
	Función de transferencia a partir de la representación en variables de estado.
	Lectura.

Explicación.
P & R.
	Ejercicios en clase
Simulación en software
	4

	
	
	
	
	


	Bibliografia:
	
	Recurso Didáctico:

	1) Katsuhiko Ogata

Ingeniería de Control Moderno

Ed. Prentice Hall

2) R. C. Dorf

Sistemas de Control Moderno

Ed. Adison Wesley

3) Benjamín C. Kuo

Sistemas Automáticos de Control

Ed. CECSA

4) Eronini, Umez, Eronini

Dinámica de Sistemas y Control

Ed. Thomson Learning

5) Thomas Kailath

Linear Systems

Ed. Prentice Hall, Inc.

6) Dolores M. Etter

Solución de problemas de Ingeniería con MATLAB

Ed. Prentice Hall, Inc.
	
	Pizarrón

Computadora

Cañón

Laboratorio


5. REVISION DE LA PLANEACION DIDACTICA
Esta planeación deberá ser revizada cada dos ciclos escolares a partir de la fecha de su efectividad.
COPIA NO CONTROLADA

	RV00/06/07
	
	F-AA-01


COPIA NO CONTROLADA
	RV00/06/07
	
	F-AA-02
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