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DIRECCION DE POSGRADO

INSTRUCTIVO para el correcto llenado del formato SIP-30,
Registro o Actualizacion de Unidades de Aprendizaje (UAP)

El formato SIP-30 es un formulario PDF interactivo, el cual puede ser completado en forma electrénica con un lector de archivos PDF (Adobe Reader 9 o superior).
Para facilitar la identificacion de los campos del formulario, haga clic en el botdn Resaltar campos existentes, en la barra de mensajes del documento. Si lo prefiere,
puede imprimir el formato y completarlo a maquina de escribir o a mano.

El nombre de los campos y las areas designadas para requisitar la informacién son autoexplicativos; sin embargo se tienen instrucciones especificas para campos de
interés especial:

CAMPO INSTRUCCIONES
1.5 NUmero de semanas por Es el nimero de semanas lectivas efectivas al semestre, indicadas en el acuerdo de creacién del programa académico o en
semestre del programa alguna actualizacion posterior del programa. En caso de haber tenido una actualizacion en este sentido, la misma deberd
haber sido presentada y avalada en reunion del Colegio de Profesores de la Unidad Académica, ademas de haber sido
aprobada por la SIP. El rango de semanas lectivas al semestre es minimo 15 y maximo 18.

1.7 Tipo de horas Las unidades de aprendizaje, en cuanto a las horas asignadas, estan clasificadas como: Tedricas, Practicas y Teodrico-
practicas. Estas denominaciones son excluyentes, es decir, las unidades de aprendizaje solo pueden ser de un solo tipo, no
pueden tener horas combinadas.

1.8 Numero de horas - semana Es el nUmero de horas asignadas para ser impartida la Unidad de Aprendizaje a la semana.

1.8 Total de horas al semestre Es el nimero de horas totales a impartir de la Unidad de Aprendizaje al semestre. Se calcula multiplicando el campo 1.5
(Numero de semanas) por el campo 1.8 (Nimero de horas-semana)

1.9 Créditos (Reglamento de FORMULA DE CALCULO

Estudios de Posgrado 2017)
Este campo se calcula Tipo de Curso Criterio Créditos
automdticamente cuando el — yrm
. Tedrico 16 hrs. = 1 crédito (horas totales / 16)
formato se requisita Teor — 16 hrs = Lorédi - I e
electrénicamente e?rlFo—pract|co rs. = cr(? !to (horas totales / 16)
Préctico 16 hrs. = 1 crédito (horas totales / 16)
Seminario 16 hrs. = 1 crédito (horas totales / 16)
Estancia especial de 16 hrs. = 1 crédito (horas totales / 16)

aprendizaje

No deben asignarse fracciones, los créditos deben redondearse.

3.2

Temario

Debe organizarse por temas y subtemas, indicando la dedicacién de horas en la segunda columna. La suma de
horas debe coincidir con las horas indicadas en el campo (1.6) y deberad indicarse al final del desglose del temario.

Para Mayor informacién Consultar las siguientes paginas WEB:

El formato SIP-30 deberd estar firmado por el Director o Jefe de la Seccién de Estudios de Posgrado e Investigacién de la Unidad Académica. La ausencia de
dicha firma invalida la solicitud.

http://www.ipn.mx/normatividad/Paginas/reglamentos.aspx
http://www.ipn.mx/CCS/Gacetas/Paginas/inicio.aspx


http://www.aplicaciones.abogadogeneral.ipn.mx/reglamentos/rgto_posgrado.pdf
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NOMBRE DEL PROGRAMA: [ MAESTRIA EN TECNOLOGIA DE COMPUTO ]
COORDINADOR DEL PROGRAMA: [ DR. ALDAPE PEREZ MARIO

INTRODUCCION AL CONTROL DE SISTEMAS NO LINEALES
NOMBRE DE LA UAP:

CLAVE: [ ] (Para ser llenado por la SIP)

NUMERO DE SEMANAS POR SEMESTRE DEL PROGRAMA:

TIPO DE UAP: OBLIGATORIA O OPTATIVA @

ESTANCIA

TIPO DE HORAS: TEORfA@ PRACTICAO TEORICO - PRACTICAO SEMINARIO O ESPECIAL DE O
APRENDIZAJE

NUMERO DE HORAS - SEMANA: TOTAL DE HORAS AL SEMESTRE: ‘ 60.0 l

CREDITOS (Reglamento de Estudios de Posgrado 2017): ‘ 4 l

FECHA DE ELABORACION DEL PROGRAMA DE LA UAP: [ 3 I 2 I 2021 ]
DD MM AAAA

SESION DEL COLEGIO DE PROFESORES EN QUE SE ACORDO [ 2DA.ORD. ] FECHA: [ 18 I 2 12021]
LA IMPLANTACION DE LA ASIGNATURA: DD MM AAAA
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Il. DATOS DEL PERSONAL ACADEMICO A CARGO DEL DISENO O ACTUALIZACION DE LA UAP

21 COORD. DEL DISENO O ACTUALIZACION DE LA UAP:

[ RAMON SILVA ORTIGOZA ] CLAVE:
2.2 PROFESORES PARTICIPANTES EN EL DISENO O ACTUALIZACION DE LA UAP: (MAXIMO 4)

[ MIGUEL GABRIEL VILLARREALCERVANTES ] CLAVE:

[ MAGDALENA MARCIANO MELCHOR ] CLAVE:

( ) awe [

[ ) ane [

. DESCRIPCION DEL CONTENIDO DEL PROGRAMA DE LA UAP

31 OBJETIVO GENERAL:

( , , )
PROPORCIONAR LOS CONCEPTOS FUNDAMENTALES SOBRE LA TEORIA DE SISTEMAS REALIMENTADOS Y LAS HERRAMIENTAS BASICAS
DE ANALISIS Y DISENO DE METODOLOGIAS DE CONTROL PARA SISTEMAS LINEALES Y NO LINEALES. ADEMAS, CAPACITAR AL ALUMNO
EN EL DISENO, IMPLEMENTACION Y VALIDACION PRACTICA DE ALGUNOS SISTEMAS REALIMENTADOS.

3.2 COMPETENCIAS DEL PERFIL DE EGRESO A LAS QUE CONTRIBUYE:
e A
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33 TEMARIO:
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TEMAS Y SUBTEMAS HORAS ‘

1 Modelos de sistemas no lineales

1.1 Modelos matematicos

1.2 Representacién en variables de estado y puntos de equilibrio
1.3 Sistemas de naturaleza fisica real

1.4 Modelos matematicos empleados en el curso

2 Linealizacion aproximada

2.1 Introduccion

2.2 Linealizacion aproximada: expansion en serie de Taylor

2.3 Representacion del sistema linealizado

2.4 Ejemplos de aplicacion

3 Realimentacion del vector de estados

3.1 Introduccién

3.2 Motivacién

3.3 Disefio de controladores mediante linealizacion aproximada
3.4 Ejemplos de aplicacion

3.5 Una aplicacion experimental

4 Introduccion a la linealizacion exacta

4.1 Método del control o par calculado

4.2 Linealizacién exacta de sistemas en la forma candnica controlable
4.3 Sistemas reducibles a la forma candénica controlable

4.4 Condiciones de existencia para la transformacion a la forma candnica controlable
5 Linealizacion exacta de sistemas no lineales

5.1 Introduccién

5.2 Nociones basicas de geometria diferencial

5.3 Nueva formulacién de las condiciones para obtener la forma canénica controlable
5.4 Ejemplos de aplicacion

5.5 Una aplicacion experimental

6 Linealizacion entrada-salida

6.1 Introduccién

6.2 Dinamica de los ceros y linealizacion entrada-salida

6.3 Primer ejemplo

6.4 Formulacion de la linealizacion entrada-salida mediante geometria diferencial

6.5 Ejemplos de aplicacion

6

18

12

18

12
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3.4 REFERENCIAS DOCUMENTALES:

SIP-30

((H. Sira-Ramirez, R. Mérquez, F. Rivas-Echeverria, O. Llanes-Santiago. “Control de Sistemas no Lineales”. Pearson-Prentice Hall. Madrid, 2005.
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identificacion y pruebas experimentales”. Coleccién CIDETEC. México, 2013.

3. H. K. Khalil. “Nonlinear Systems”. 3rd Edition. Prentice Hall, 2002

4. ). ). Slotine and W. Li. “Applied Nonlinear Control”. Prentice Hall, Inc, 1991.

5. H. Sira-Ramirez and R. Silva Ortigoza. “Control Design Techniques in Power Electronics Devices”. Springer-Verlag. London, 2006.

6. A. Isidori. “Nonlinear Control Systems“. 3rd Edition. Springer-Verlag. London, 1996.

7. K. Ogata. Modern Control Engineering. 5th. Ed. Prentice Hall, 2009.

-

3.5 PROCEDIMIENTOS O INSTRUMENTOS DE EVALUACION A UTILIZAR:

ﬁSe realizaran tres examenes parciales (tedricos-practicos): 90 %
2.- Tareas y actividades de investigacion complementarias: 10 %
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