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OBJETIVO GENERAL:
Al finalizar el curso el alumno serd capaz de:

1. Aplicar estrategias avanzadas de control digital 1lineal a sistemas
electromagnéticos y electromecéanicos.

CONTENIDO SINTETICO:

1. Principios fundamentales de control digital.

2. Controladores PID digitales.

3. Representacién en Espacio de Estado de sistemas Discretos.
4. Observabilidad y Controlabilidad.

5. Controlador por Asignacién de Polos.

6. Control por retro de estado.

7. Controlador de varianza minima.

8. Controlador LOQG.

9. Control Predictivo Generalizado (GPC).

10.An4lisis en Frecuencia de sistemas discretos.

MODALIDADES DE CONDUCCION DEL PROCESO DE ENSENANZA- APRENDIZAJE:

Clase teb6rica con participacién activa del alumno y con apoyo de medios
audiovisuales y computacionales. Las horas practicas se dedicarédan al
desarrollo de proyectos, ejercicios y problemas.

MODALIDADES DE EVALUACION:
La calificacién final estarad constituida por:
1. 60%, evaluaciones peridédicas, consistentes en la resolucidén de problemas,

ejercicios o preguntas conceptuales.
2. 40%, desarrollo y solucidén de proyectos, ejercicios y problemas.
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