1.- DATOS DE LA ASIGNATURA

Nombre de la asignatura :| pindmica de Sistemas

Carrera :|Ingenieria Mecatrdnica
Clave de la asignatura :| MTF-1009
SATCAY3-2-5

2.- PRESENTACION

Caracterizacion de la asignatura.

Esta asignatura aporta al perfil del Ingeniero Mecatrénico la capacidad para analizar
y explicar el comportamiento de los sistemas dinamicos lineales continuos y
discretos en el tiempo. Permite la utilizacion de herramientas que simulen y analicen
los sistemas dinamicos en el dominio del tiempo y de la frecuencia.

La materia en su constitucion ha tenido especial interés en abordar la modelacion de
sistemas fisicos de los diferentes campos de las ingenierias y de la tecnologia,
aguellos donde se da la mayor cantidad de sistemas de interés, sin dejar de lado la
importancia que revisten los sistemas hibridos, sobre todo para la mecatronica,
siendo estos esenciales en el quehacer profesional.

La asignatura es columna vertebral de las diversas ingenierias, pues ofrece el
conocimiento de diversos sistemas dinamicos y de sus caracteristicas
fundamentales de funcionamiento. Temas como estabilidad, tiempo de
asentamiento, sobrepico y otros mas son considerados con especial atencion
contemplando los enfoques de tiempo continuo y tiempo discreto en el tratamiento
de las sefales de prueba como el impulso, escalon, rampa, pardbola y senoidal.

El profesional en el desempefio cotidiano sera capaz de comprender las
caracteristicas, parametros y conceptos intrinsecos de un sistema dinamico,
continuo y discreto, al observar sus diferentes respuestas ante entradas diversas, de
este modo sera posteriormente capaz (clase de control) de realizar ajustes que
permitan la optimizacion de los sistemas.

Intencién didactica.

El temario considera cinco unidades, contemplando en su primera unidad la
identificacion de los sistemas dinamicos fisicos y la modelacion de estos mediante
las leyes que los gobiernan.
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La unidad dos provee herramientas matematicas que serviran para conocer el
comportamiento dindmico que presentan los diversos sistemas fisicos estudiados,
los modelos matematicos obtenidos de los sistemas toman la forma de ecuaciones
diferenciales y de diferencia segun utilice tiempo continuo o discreto
respectivamente y para su solucion se utilizan transformadas de Laplace o
transformada Z. Se considera el analisis de la respuesta transitoria y de estado
estable.

La unidad tres comprende el entendimiento claro de lo que significa y de la
aplicabilidad del concepto de Funcion de Transferencia y diagramas de bloques en
los sistemas. Analiza la respuesta de sistemas continuos y discretos ante la funciéon
impulso unitario utilizando el concepto de convolucién y el de transformadas.

La cuarta unidad realiza una evaluacién de la respuesta de sistemas continuos y
discretos de primer y segundo orden ante diversas sefiales de prueba como el
escalon y rampa. Centralmente se evalla la estabilidad de los sistemas y se mapea
el comportamiento de los sistemas caracterizados por pardmetros como tiempo de
asentamiento, frecuencia de oscilacién y sobrepico dentro de un plano complejo
provisto por la variables complejas S (Laplace) y Z.

La quinta unidad realiza una evaluacion de los sistemas desde una 6ptica diferente,
el estudio en el dominio de la frecuencia de los sistemas. Se obtienen graficas de
Bode de magnitud y fase de diferentes tipos de sistemas continuos.

Decididamente el énfasis fundamental de la materia es brindar todo el conocimiento
existente en el terreno del estudio de los sistemas dinamicos y prepararse para
materias posteriores, como control, donde los conceptos clave persistiran pero las
técnicas con base en computadoras analégicas y microprocesadores enrigueceran
el andlisis y se podra implementar el disefio de sistemas de control.

Todas las unidades estan interrelacionadas y es necesario contar con cierto dominio
matematico. Es necesario conocer los conceptos fundamentales de la transformada
de Laplace, destacando que se vuelve una herramienta fundamental en el estudio
de los modelos mateméticos de tiempo continuo. Partiendo de aqui, se introduce el
concepto de sistemas de tiempo discreto y su transformada, la de Z. En adelante
todos los temas son abordados considerando ambas visiones.

Dentro del curso se contempla la posibilidad del desarrollo de actividades préacticas
gue promuevan, de los temas basicos a los avanzados, el desarrollo de habilidades
para la experimentacién, tales como: identificacion, manejo y caracterizacion de
variables de sistemas fisicos de naturaleza fundamentalmente eléctrica, electronica




y mecanica, considerando sus datos relevantes; el planteamiento de hipotesis;
trabajo en equipo; asimismo, propicien procesos intelectuales como induccién-
deduccién y analisis-sintesis con la intencion de generar una actividad intelectual
compleja; por esta razon varias de las actividades préacticas se han descrito como
actividades previas al tratamiento tedrico de los temas, de manera que no sean una
mera corroboracion de lo visto previamente en clase, sino una oportunidad para
conceptualizar a partir de lo observado, asi, por ejemplo, la dinAmica de los sistemas
es posible observarla en aplicaciones practicas que brinden una mejor comprension
de sus caracteristicas. En las actividades practicas sugeridas, es conveniente que el
profesor busque sélo guiar a sus alumnos para que ellos hagan la eleccién de las
variables a caracterizar y registrar. Para que aprendan a planificar, que no planifique
el profesor todo por ellos, sino involucrarlos en el proceso de planeacion.

Se sugiere una actividad integradora o proyecto final que permita aplicar los
conceptos de dinamica de sistemas estudiados durante el curso. Esto permite dar un
cierre a la materia mostrandola como util por si misma en el desempefio profesional,
independientemente de la utilidad que representa en el tratamiento de temas en
materias posteriores.

La lista de actividades de aprendizaje no es exhaustiva, se sugieren sobre todo las
necesarias para hacer mas significativo y efectivo el aprendizaje. Algunas de las
actividades sugeridas pueden hacerse como actividad extra clase y comenzar el
tratamiento en clase a partir de la discusion de los resultados de las observaciones.
Se busca partir de experiencias concretas, cotidianas, para que el estudiante se
acostumbre a reconocer los fendmenos fisicos en su alrededor y no solo se hable de
ellos en el aula. Es importante ofrecer escenarios distintos, ya sean construidos,
artificiales, virtuales o naturales

Perfectamente cabe la posibilidad de utilizar herramientas de apoyo, materiales
diversos que en la actualidad son mas disponibles para la comprension de los
diversos temas. Una herramienta sugerida para la evaluacion de sistemas reales es
Matlab, la cual se encuentra como una opcion también de simulacién de sistemas
fisicos de diferente naturaleza.

En las actividades de aprendizaje sugeridas, generalmente se propone la
formalizacién de los conceptos a partir de experiencias concretas; se busca que el
alumno tenga el primer contacto con el concepto en forma concreta y sea a través
de la observacion, la reflexién y la discusion que se dé la formalizacion; la resolucion
de problemas se hara después de este proceso. Esta resolucion de problemas no se
especifica en la descripcién de actividades, por ser mas familiar en el desarrollo de
cualquier curso. Pero se sugiere que se disefien problemas con datos faltantes o
sobrantes de manera que el alumno se ejercite en la identificacion de datos
relevantes y elaboracion de supuestos.




Se pretende que durante el curso de manera integral se conforme una vision del
futuro profesionista y se pueda crear la confianza en él que permita interpretar el
mundo que le rodea, sea este dentro de su desempeiio laboral o no, donde
fundamentalmente el enfoque sistematico sera una herramienta de desempefio de la
profesion, asi mismo del desarrollo humano.

Durante el desarrollo de las actividades programadas en la asignatura es muy
importante que el estudiante aprenda a valorar las actividades que lleva
particularmente a cabo y entienda que esta construyendo su conocimiento, aprecie
la importancia del mismo y los habitos de trabajo; desarrolle la precision, la
curiosidad, la puntualidad, el entusiasmo, el interés, la tenacidad, la flexibilidad y la
autonomia y en consecuencia actué de manera profesional.

Es necesario que el profesor ponga atencion y cuidado en estos aspectos y los
considere en el desarrollo de las actividades de aprendizaje de esta asignatura.




3.- COMPETENCIAS A DESARROLLAR

Competencias especificas:

»= Modelar, simular y analizar sistemas
dindmicos continuos y discretos de
distinta naturaleza, entre los que se
incluyen sistemas hibridos y de

diferentes

métodos de representacion para el
andlisis de procesos o0 sistemas

procesos, mediante

fisicos presentes en la naturaleza.

Competencias genéricas:

Competencias instrumentales

Capacidad de analisis y sintesis
Capacidad de organizar y planificar
Conocimientos basicos de la carrera
Comunicacion oral y escrita
Conocimiento de la Transformada de
Laplacey Z

Habilidades béasicas en el modelado de|
sistemas mediante la utilizacion de la
Transformada de Laplace y Z
Habilidades béasicas de manejo de la
computadora

Habilidad de manejo de software de

Ingenieria

Habilidad para simular mediante
modelaje matematico los sistemas
fisicos

Conocimiento de electrénica analdgical
y digital

Habilidad para buscar y analizar
informacion proveniente de fuentes
diversas

Solucién de problemas

Toma de decisiones.

Competencias interpersonales

Capacidad critica y autocritica
Trabajo en equipo
Habilidades interpersonales
Creatividad

Habilidad de modelar

Competencias sistémicas

Capacidad de aplicar los conocimientos
en la practica

Habilidades de investigacion

Capacidad de aprender

Capacidad de generar nuevas ideas
(creatividad)

Habilidad para trabajar en forma
autbnoma




le BUsqueda del logro




4.- HISTORIA DEL PROGRAMA

Lugar y fechade

Superior de lrapuato del
24 al 28 de agosto de
20009.

Guanajuato, Hermosillo,
Huichapan, Irapuato, Jilotepec,
Jocaotitlan, La Laguna, Oriente del
Estado de Hidalgo, Pabellon de
Arteaga, Parral, Reynosa, Saltillo,
San Luis Potosi, Tlalnepantla,
Toluca y Zacapoaxtla.

2 N Participantes Evento
elaboracion o revision
Representantes de los Institutos
Tecnoldgicos de: ., .
. g . Reunion Nacional de
Apizaco, Celaya, Ciudad | .77 2
B Disefo e Innovacion
. - Cuauhtémoc, Cuautla, Durango, )
Instituto Tecnolégico Curricular para el

Desarrollo y Formacion de
Competencias
Profesionales
Carrera de
Mecatrénica.

de la
Ingenieria

Pabellon de Arteaga, Reynosa,
Saltillo, San Luis Potosi, Toluca y
Zacapoaxtla.

Desarrollo de Programas | Academias de Ingenieria | Elaboracion del programa
en Competencias | Mecatrénica de los Institutos | de estudio propuesto en la
Profesionales por los | Tecnoldgicos de: Reunion  Nacional de
Institutos  Tecnoldgicos | Aqui va los tec Disefio Curricular de la
del 1 de septiembre al 15 Carrera de Ingenieria
de diciembre de 2009. Mecatronica.
Representantes de los Institutos
Tecnoldgicos de:
Apizaco, Celaya, Ciudad | Reunion Nacional de
Cuauhtémoc, Cuautla, Durango, | Consolidacion  de los
Instituto Tecnolégico de | Guanajuato, Hermosillo, | Programas en
Mexicali del 25 al 29 de | Huichapan, Irapuato, Jilotepec, | Competencias
enero de 2010. Jocotitlan, La Laguna, Mexicali, | Profesionales de la
Oriente del Estado de Hidalgo, | Carrera de Ingenieria

Mecatronica.




5.- OBJETIVO GENERAL DEL CURSO

Modelar, simular y analizar sistemas dinamicos continuos y discretos de distinta
naturaleza, entre los que se incluyen sistemas hibridos y de procesos, mediante
diferentes métodos de representacion para el andlisis de procesos o sistemas fisicos
presentes en la naturaleza.

6.- COMPETENCIAS PREVIAS
e Conocer las transformaciones lineales
e Operaciones con numeros complejos
e Conocer el concepto y aplicacion de la ecuacion caracteristica
e Saber resolver ecuaciones diferenciales y realizar transformaciones directa e
inversa mediante la transformada de Laplace

e Amplio conocimiento de diferentes Leyes fisicas

7.- TEMARIO

Unidad Temas Subtemas
1.1 Conceptos preliminaries
1.1.1 Sistemas
1.1.2 Sefales
1.1.3 Modelos
1.1.4 Construccion de los Modelos
Matematicos
1.1.5 Clasificacion de los Modelos
Matematicos
1.1.6 Sistemas lineales y no lineales
variantes e invariantes en el tiempo
1.2 Modelado de Sistemas Fisicos
1.2.1 Circuitos Eléctricos
1.2.2 Sistemas traslacionales
1.2.3 Sistemas rotacionales
1.2.4 Sistemas fluidicos o hidraulicos
1.2.5 Sistemas térmicos
1.2.6 Sistemas hibridos
1.3 Linealizacion de modelos matematicos no
lineales
1.4 Analogias

1 Introduccién a la
Modelacion de Sistemas

2.1 Ecuaciones Diferenciales y de Diferencia
2.1.1 Ecuaciones Diferenciales
2.1.2 Ecuaciones Diferenciales con
Diferencias
2.1.3 Definicién de ecuacion de
diferencias (primera diferencia
progresiva de la funcion)

2 Marco Matematico




2.1.4 Ecuaciones de Diferencias Finitas
2.1.5 Ecuaciones Diferenciales y de
Diferencias Lineales
2.1.5.1 Linealidad
2.1.5.2 E.D. Lineales
2.1.5.3 Métodos de solucion de
E.D. Lineales
2.2 Transformada Laplace y Transformada Z
2.2.1 Definiciones
2.2.1.1 Transformada de Laplace
2.2.1.2 Transformada Z
2.2.2 Propiedades
2.2.3 Parejas de Transformadas
2.2.4 Utilizacion de la tabla de parejas de
transformadas
2.2.5 Transformadas Inversas por
Expansion de Fracciones Parciales
en dominio Z
2.2.6 Transformadas Inversas por
Desarrollo de una serie infinita de
Potencias en dominio Z
2.3 Solucién de E.D. Lineales mediante
transformadas Z

Andlisis de Sistemas
Dinamicos Lineales

3.1 Sistemas Dinamicos y E.D.

3.2 Funciones de Transferencia

3.3 Diagramas de Bloques

3.4 Diagramas de Flujo de Sefal
4.1.1 Regla de Mason

3.5 Teorema de muestreo

3.6 Retenedores y Sujetadores

3.7 Ecuacion caracteristica

3.8 Filtros Digitales

Respuesta de Sistemas
de primer y segundo
orden

4.1 Sefales de prueba: impulso, escalon,
rampa, parabola y senoidal
4.1.1 Caso Discreto
4.1.2 Caso Continuo
4.2 Respuesta de Sistemas de Primer Orden
(continuos y discretos)
4.3 Respuesta de Sistemas de Segundo
Orden (Continuos y discretos)
4.3.1 Region de Estabilidad
4.3.2 Region de Tiempo maximo de
asentamiento
4.3.3 Region de Frecuencia maxima de
oscilacion




4.3.4 Region de sobrepico maximo
4.4 Localizacion de polos y ceros, polos

dominantes.

4.4.1 Caso continuo

4.4.2 Caso discreto

Andlisis y simulacion
en la frecuencia de
sistemas lineales
invariantes en tiempo

5.1 Analisis de Bode
5.1.1 Graficas de magnitud y de fase

5.1.1.1 Polosy ceros en el origen

5.1.1.2 Polosy ceros de primer
orden

5.1.1.3 Polos y ceros de segundo
orden

5.1.1.4 De cualquier funcion de

transferencia




8.- SUGERENCIAS DIDACTICAS
El profesor debe:

Ser conocedor de la disciplina de dinamica de sistemas, la cual estd bajo su
responsabilidad, conocer su formalidad matematica para considerar este
conocimiento al abordar los temas. Desarrollar la capacidad para coordinar y
trabajar en equipo; orientar el trabajo del estudiante y potenciar en él la autonomia, el
trabajo cooperativo y la toma de decisiones. Mostrar flexibilidad en el seguimiento del
proceso formativo y propiciar la interaccion entre los estudiantes. Tomar en cuenta el
conocimiento de los estudiantes como punto de partida y como obstaculo para la
construccion de nuevos conocimientos.

e Propiciar actividades de metacognicion. Ante la ejecucion de una actividad,
sefialar o identificar el tipo de proceso intelectual que se realiz6: una
identificacion de patrones, un analisis, una sintesis, la creacion de un
heuristico, etc. Al principio lo hara el profesor, luego sera el alumno quien lo
identifigue. Ejemplos: reconocer el orden de un sistema fisico dada la funcién
de transferencia del mismo: reconocimiento de patrones; elaboracién de un
principio a partir de una serie de observaciones producto de un experimento:
sintesis.

e Propiciar actividades de busqueda, seleccion y andlisis de informacion en
distintas fuentes. Ejemplo: buscar y contrastar comportamientos como
aguellos de segundo orden, identificando puntos de coincidencia y diferencia
entre ellos en cada situacion concreta (subamortiguado, criticamente
amortiguado, sobreamortiguado).

e Fomentar actividades grupales que propicien la comunicacion, el intercambio
argumentado de ideas, la reflexién, la integracion y la colaboracién de y entre
los estudiantes. Ejemplo: al socializar los resultados de las investigaciones
hechas a partir de software de simulacion (Matlab) y las experiencias practicas
solicitadas como trabajo extraclase.

e Observar y analizar fenbmenos y problematicas propias del campo
ocupacional. Ejemplos: el proyecto final se realizard tomando en cuenta el
contenido de todas las unidades.

e Relacionar los contenidos de esta asignatura con las demas del plan de
estudios a las que ésta da soporte para desarrollar una vision interdisciplinaria
en el estudiante. Ejemplos: sefalar que el control continuo basado en Laplace
estudiado en la proxima clase puede ser extendido a un control discreto
basado en transformada Z (otra clase posterior) con conceptos estudiados en
esta clase, y que ambos son necesarios para controlar el movimiento de
robots, los cuales son necesarios para implementar manufactura integrada por
computadora, etc.

e Propiciar el desarrollo de capacidades intelectuales relacionadas con la
lectura, la escritura y la expresion oral. Ejemplos: trabajar las actividades
practicas a través de guias escritas, redactar reportes e informes de las



actividades de experimentacién, exponer al grupo las conclusiones obtenidas
durante las observaciones.

Facilitar el contacto directo con materiales e instrumentos, al llevar a cabo
actividades practicas, para contribuir a la formacion de las competencias para
el trabajo experimental como: identificacibon manejo y control de variables y
datos relevantes, planteamiento de hipotesis, trabajo en equipo.

Propiciar el desarrollo de actividades intelectuales de induccién-deduccion y
analisis-sintesis, que encaminen hacia la investigacion.

Desarrollar actividades de aprendizaje que propicien la aplicacion de los
conceptos, modelos y metodologias que se van aprendiendo en el desarrollo
de la asignatura.

Proponer problemas que permitan al estudiante la integracién de contenidos
de la asignatura y entre distintas asignaturas, para su analisis y solucion.
Relacionar los contenidos de la asignatura con el cuidado del medio ambiente.
Cuando los temas lo requieran, utilizar medios audiovisuales para una mejor
comprension del estudiante.

Propiciar el uso de las nuevas tecnologias en el desarrollo de la asignatura
(Matlab, Mathematica, Simmon, CircuitMaker, Internet, etc.).



9.- SUGERENCIAS DE EVALUACION

La evaluacién debe ser continua y formativa por lo que se debe considerar el
desemperio en cada una de las actividades de aprendizaje, enfatizando:

e Ejercicios y problemas en clase

e Exposicion de temas por parte de los alumnos con apoyo y asesoria del
profesor

e Evaluacién de trabajos de investigacion entregados en forma escrita

e Evaluacién por unidad para comprobar el manejo de aspectos tedricos y
declarativos

e Evaluacién de las practicas por unidad, considerando los temas que ésta
contiene

e Evaluacién de las aplicaciones del contenido de la materia

e Considerar reporte de un proyecto final que describa las actividades
realizadas y las conclusiones del mismo

10.- UNIDADES DE APRENDIZAJE

Unidad 1: Introduccion a la Modelacion de Sistemas

Competencia especifica a desarrollar Actividades de Aprendizaje

e Investigar en distintas fuentes de
informacion sobre los conceptos que se
manejan en la dindmica de sistemas fisicos,
modelado y simulacion

e Establecer dinamicas grupales para discutir
los conceptos y generar definiciones.

Conocer la descripcion de sus | ® Identificar los elementos basicos del

elementos, las leyes vy las modelado, leyes fisicas que describen el

Comprender los conceptos de
base para el modelado y la
simulacion de sistemas de
diferente tipo.

ecuaciones que los rigen. comportamiento de los diferentes sistemas
mencionados en el temario.
e Establecer analogias entre los

Establecer las analogias entre componentes de diferente naturaleza.
los elementos de diferentes tipos

de sistemas e Discutir sobre los diferentes sistemas de la
vida real, identificar la naturaleza de cada
sistema.

e Saber ubicar las propiedades de cada
sistema.

e Poder delimitar el sistema. Identificar las
relaciones de partes (componentes) del
sistema

e Comparar sistemas de la vida real.

e Mencionar ejemplos de sistemas a su
alcance en su institucién y en su comunidad
gue sean de un determinado tipo y poder




identificar las ventajas y desventajas.
Proponer posibles modificaciones a los
sistemas y evaluar las conveniencias de
realizar tal ejercicio

Identificar sistemas lineales y no lineales.
Investigar y deducir un método para la
linealizacion de un sistema no lineal.
Realizar ejercicios de modelado de
diferentes tipos de sistemas fisicos y
establecer analogias entre sistemas de
diferente naturaleza.

Realizar ejercicios de modelado de
sistemas fisicos hibridos mecatronicos
mediante ecuaciones integro-diferenciales.
En dinamicas grupales discutir
experiencias y deducir las ventajas y
desventajas de los métodos vistos para el
modelado de los sistemas fisicos.

Identificar las sefiales que podrian estar
presentes en un sistema eléctrico,
mediante la utilizacion de generadores de
funciones, fuentes de energia, baterias,
conmutadores, etc.

Unidad 2: Marco Matematico

Competencia especifica a desarrollar

Actividades de Aprendizaje

Conocer, desarrollar y aplicar
métodos para la representacion
matemaética de sistemas
continuos y discretos.

Aprender técnicas para la sintesis
y resolucibn de  modelos
matematicos que describen el
comportamiento  dindmico  de
sistemas multidisciplinarios
continuos y discretos.

Identificar la naturaleza de los sistemas
fisicos y relacionarlos con los componentes
y leyes que los rigen.

Aplicar respectivamente la definicion de las
transformadas de Laplace y Z a las
funciones continuas y discretas basicas.
Demostrar las transformaciones de Laplace
y Z directas e inversas.

Definicion, teoremas y propiedades de las
Transformadas de Laplace y Z, método de
la expansion de fracciones parciales, tabla
de transformadas y antitransformadas.
Aplicar respectivamente la definicion de las
transformadas de Laplace y Z a la solucion
de ecuaciones diferenciales y de
diferencias.




Unidad 3: Andlisis de Sistemas Dinamicos Lineales

Competencia especifica a desarrollar

Actividades de Aprendizaje

Comprender y caracterizar el
comportamiento dinamico de los
sistemas continuos y discretos a
partir de su representacion
mediante funcion de
transferencia y diagrama de flujo
de sefial.

Establecer los métodos para modelar
sistemas continuos y discretos mediante
funciones de transferencia.

Representar modelos  mateméticos
continuos y  discretos mediante
diagramas de bloques y de flujo de
sefales.

Obtener las funciones de transferencia
de sistemas continuos Yy discretos
representados mediante diagramas de
bloques (algebra de bloques) vy
diagramas de flujo de sefales (formula
de Mason).

Investigar y discutir el
ecuacion caracteristica.
Obtener la expresibn mateméatica que
resulta de introducir retenedores y
sujetadores en un esquema de muestre
de datos.

Obtener filtro digital de la ecuacion de
diferencia y viceversa.

concepto de

Unidad 4: Respuesta de Sistemas de primer y segundo orden

Competencia especifica a desarrollar

Actividades de Aprendizaje

Comprender y caracterizar el
comportamiento dinamico de los
sistemas de primer y segundo
orden, continuos y discretos, a
partir del concepto de respuesta
en el tiempo para diferentes tipos
de entrada (impulso, escaldn,
rampa y parabola)

Investigar en distintas fuentes la
representacion matematica de las sefiales
de entradas que se utilizan en el analisis y
simulaciéon del comportamiento de los
sistemas fisicos.

En dinamicas grupales identificar las
caracteristicas que tienen las sefiales de
entradas y establecer analogias con




alimentaciones reales.

e Obtener en forma analitica la respuesta en
el tiempo de sistemas dindmicos a
diversos tipos de entrada.

e Obtener en forma analitica la respuesta en
el tiempo de sistemas continuos vy
discretos de primer y segundo orden.

e Realizar la simulacion de la respuesta en
el tiempo de sistemas de primer y
segundo orden, continuos y discretos,
para los diferentes tipos de entradas.

e Comprobar mediante la implementacion
de un circuito la respuesta de un sistema
de primer y segundo orden.

e Realizar la simulacion de la respuesta en
el tiempo de sistemas continuos vy
discretos de orden superior para los
diferentes tipos de entradas, asi como
aplicar el concepto de polo dominante.

e Elaborar con amplificadores operacionales
practicas (filtros analogos) que permitan
comprobar el tipo de orden de un sistema
y Su respuesta.

e Ultilizar software de simulacion (Matlab,
SciLab, etc.) para reforzar los conceptos.

Unidad 5: Andlisis y simulacion en la frecuencia de sistemas lineales invariantes
en tiempo

Competencia especifica a desarrollar Actividades de Aprendizaje

e Investigar en distintas fuentes que
caracteristicas poseen las graficas de
Bode, asi como sus ventajas vy
desventajas

e Establecer el método para la realizacion
de las graficas de Bode.

e Obtener graficas de Bode, en forma
manual y con algin software de
simulacién (Matlab), de ejemplos vy
ejercicios de sistemas

Comprender y caracterizar el
comportamiento dinamico de los
sistemas fisicos a partir del
concepto de respuesta a la
frecuencia

Haga clic aqui para escribir texto.



11.- FUENTES DE INFORMACION

1. Eduard W. Kamen, Bonnie S. Heck, Fundamentos de Sefiales y Sistemas
usando la Web y MatLab 32. Edicién, Ed. Pearson Prentice Hall

2. Umez_Eronini E., Dinamica de sistemas y control., International Thomson
Editors. (2001)

3. Wood y Law, Modeling and simulation of dynamic systems, Prentice Hall.
(2997)

4. Close, Ch. M. y Frederick, D. K., Modeling and analysis of dynamic systems.
Ed. Houghton Mifflin. 1993.

5. Rowell, D. y Wormley, D. N. System dynamics: an introduction, Ed. Prentice-
Hall, (1997)

6. Shearer, J. L. Y Kulakowski, B. T. Dynamic modeling and control of
engineering systems,. Ed. Macmillan, (1990)

7. Wellstead, P. E. Introduction to physical system modeling, Ed. Academic
Press, (1979)

8. Takahashi, Y,.Rabins, M. J. y Auslander, D. M., Control and dynamic
systems. Ed. Addison Wesley, (1972)

9. Bequette, B. W., Process Dynamics. Modeling, Analysis, and Simulation,
Prentice Hall PTR, Upper Saddle, New Jersey. (1998)

10.Karnopp, D. C., System Dynamics: Modeling and Simulation of Mechatronic
Systems, John Wiley, (2000)

11.Nakamura, S., Andlisis numérico y visualizacion gréafica con MATLAB, Ed.
Prentice-Hall.

12.Ogata, K., Dinamica de sistemas. Ed. Prentice-Hall. 1987.

13.0gata, K., Ingenieria de control moderna. Ed. Pearson Prentice-Hall, (1998)

14.Kuo, Benjamin C., Sistemas de Control Automatico, Ed. Prentice-Hall, 1996

15.Perko, L., Differential equations and dynamical systems, Ed. Springer-Verlag,

(1991)

16.The MathWorks Inc., MATLAB. Edicion de estudiante, Ed. Prentice-Hall.
1996.

17.The MathWorks Inc., La edicion de estudiante de SIMULINK, Ed. Prentice-
Hall. 1998.

18. Scilab. A free Scientific Software Package. http://scilabsoft.inria.fr/

19.Etter, D. M., Solucion de problemas de ingenieria con MATLAB, Ed. Prentice-
Hall, (1998)

20.0gata, K. Problemas de ingenieria de control utilizando MATLAB. Ed
Prentice-Hall, (1999)

12.- PRACTICAS PROPUESTAS
e Simulacién por software de sistemas dinamicos utilizando software a nivel
sistema como Matlab, y software a nivel implementacion como CircuitMaker
gue incluyan sistemas de 1°y 2° orden.
e Modelacion, construccion y caracterizacion fisica de un sistema dinamico que
sea factible de implementar con los medios disponibles.



