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JUSTIFICACION:

EL CONOCIMIENTO DE LOS DIVERSOS METODOS MATEMATICOS
APLICADOS A LA SOLUCION DE LA DINAMICA DE SISTEMAS FiSICOS
LINEALES CLASICOS ES FUNDAMENTAL PARA EL QUE ESTUDIANTE SEA
CAPAZ DE RESOLVER UNA GRAN DIVERSIDAD DE PROBLEMAS DE
PARTICULAS Y DE CUERPOS RIGIDOS CON DIFERENTES GRADOS DE
COMPLEJIDAD. EL ESTUDIANTE DEBE CONOCER LA FORMULACION DE UN
SISTEMA DE CONTROL, TANTO CUANTITATIVA COMO CUALITATIVA, PARA
EL PLANTEAMIENTO DE LAS ECUACIONES DE MOVIMIENTO DEL MISMO.
EN PARTICULAR, EL METODO DE LAGRANGE PROPORCIONA EL
CONJUNTO DE ECUACIONES DE MOVIMIENTO Y REDUCE TODO EL CAMPO
DE LA ESTATICA Y LA DINAMICA DE PARTICULAS, ASi COMO DE LA
DINAMICA DE CUERPOS RIGIDOS A UN SOLO PROCEDIMIENTO QUE
IMPLICA LAS MISMA ETAPAS BASICAS, PROPORCIONANDO UN METODO
GENERAL UNICO. PARTICULARMENTE, ESTE METODO RESULTA
ESPECALMENTE UTIL EN EL ESTUDIO DE SISTEMA ELECTROMECANICOS.

UBICACION Y RELACION CON OTRAS ASIGNATURAS:

NIVEL EN EL QUE SE IMPARTE: Maestria
PRERREQUISITO: Ninguno
CO-REQUSITO: Ninguno

COLATERAL: Ninguno

CONSECUENTE: Ninguno

OBJETIVO GENERAL.:

EL ESTUDIANTE APLICARA LA METODOLOGIA PARA DESCRIBIR CUALITATIVA Y
CUANTITATIVAMENTE UN SISTEMA DE CONTROL LINEAL. ADQUIRIRA Y APLICARA LOS
PRINCIPIOS BASICOS DE LA DINAMICA DE LAGRANGE USANDO LAS TECNICAS FiSICAS
Y MATEMATICAS NECESARIAS PARA LA APLICACION DE LAS ECUACIONES.

CONTRIBUCION DE LA ASIGNATURA AL PERFIL DE EGRESO.

El conocimiento de la materia le permitira al estudiante:
A. Poseer los conocimientos de matematicas y fisica que le permitan
comprender, aplicar y desarrollar las ciencias exactas.
B. Dominar el método cientifico para observar, interpretar y modelar los
fenémenos naturales.
C. Mantener una mentalidad susceptible de adaptarse a los cambios de la
modernidad, actualizando y mejorando sus competencias en el ejercicio

profesional.




CONTENIDO TEMATICO

UNIDAD TEMATICA: 1 INTRODUCCION A LOS SISTEMAS DE CONTROL

OBJETIVO ESPECIFICO DE LA UNIDAD TEMATICA::
EL ESTUDIANTE CONOCERA Y APLICARA LOS PRINCIPIOS DE UN SISTEMA DE CONTROL DE MANERA
CUALITATIVA.

Nombre de .
la Actividad EETEIEES Gl Forma de
CONTENIDO DE LA UNIDAD: Carga Horaria -~ didacticas  Bibliografica iy
Practica o ) evaluacion
sugeridas a usar
Extra-clase
T L P E
1.1 | Introduccion: historia de sistemas de control 2 Exposicion 2B
1.2 Caracteristicas de respuesta y configuracion de un sistema 2 Exposicion 2B
1.3 | Objetivos del analisis y disefio: introduccion al estudio de un caso real 2 Exposicion 2B
14 El proceso de disefio 2 Exposicion 2B
15 | Disefio asistido por computadora 2 Exposicion 2B
16 Aplicaciones: problemas propuestos de investigacion 2 Exposicion 2B
Examen
HORAS TOTALES POR UNIDAD: 6 6 Ejercicios 1 parcial/
Tareas




UNIDAD TEMATICA: 2 MODELADO EN EL DOMINIO DE LA FRECUENCIA

OBJETIVO ESPECIFICO DE LA UNIDAD TEMATICA:
EL ALUMNO SERA CAPAZ DE APLICAR LOS CONOCIMIENTOS ADQUIRIDOS PARA ESTABLECER UN MODELO
MATEMATICO PARA SISTEMAS LINEALES Y APRENDERA COMO LINEALIZAR UN SISTEMA NO LINEAL.

Nombre de

. la Actividad E§trat§glas S Forma de
CONTENIDO DE LA UNIDAD: Carga Horaria Pract didacticas  Bibliografica P
ractica o . evaluacion
Extra-clase sugeridas a usar
T L P E
2.1 | Transformadas de Laplace 3 Exposiciony 2B
gjercicios.
2.2 La funcion de transferencia 2 Exposicion 2B
2.3 | Funciones de transferencia de redes eléctricas 3
24 | Funciones de transferencia de un sistema mecanico traslacional 2 Exposicion 2B
25 Funciones de transferencia de un sistema mecanico rotacional 2 Exposicion 2B
2.6 | Funciones de transferencia de un sistema electromecanico 2 Exposicion 2B
2.7 Analogias de un circuito eléctrico 2 Exposicion 2B
2.8 | No linealidades 2 Exposicion 2B
2.9 | Aplicaciones: estudio de un caso real 4 Exposicion
Examen
HORAS TOTALES POR UNIDAD: 12 10 parcial/
Tareas




UNIDAD TEMATICA: 3

ESTUDIO GENERAL DE LA DINAMICA DE LOS CUERPOS RIGIDOS, DE LAGRANGE

OBJETIVO ESPECIFICO DE LA UNIDAD TEMATICA::
EL ESTUDIANTE SERA CAPAZ DE UTILIZAR EL FORMALISMO LAGRANGIANO PARA PLANTEAR EL SISTEMA DE
ECUACIONES CORRESPONDIENTES A LA DINAMICA DE UN SISTEMA FiSICO.

3.1

3.2

3.3
34
3.5
3.6

CONTENIDO DE LA UNIDAD:

Expresion general de la energia cinética de un cuerpo rigido
libre

Resumen de algunas consideraciones importantes con relacion

aT

Planteamiento de las ecuaciones de movimiento: ejemplos
Definicién de angulos de Euler: teoria y ejemplos

La energia cinética haciendo uso de ejes de direccion fija
Movimiento de un cuerpo rigido con relacién a un marco de
referencia en traslacion y rotacién

HORAS TOTALES POR UNIDAD: 6 8

Nombre de
la Actividad
Préactica o
Extra-clase

Clave
Bibliografica
a usar

Estrategias
didacticas
sugeridas

. Forma de
Carga Horaria P

evaluacién
T L
2 Exposicion 1B

Exposicion 1B

Exposicion 1B
Exposicion 1B
Exposicion 1B
Exposicion 1B

—_
_l AN -

—_

Examen
parcial/
Tarea

Ejercicio 3




UNIDAD TEMATICA: 4

ESTUDIO GENERAL DE LOS MOMENTOS Y LOS PRODUCTOS DE INERCIA

OBJETIVO ESPECIFICO DE LA UNIDAD TEMATICA:
EL ALUMNO COMPRENDERA EL CONCEPTO DE MOMENTO DE INERCIA'Y PRODUCTO DE INERCIA

Tarea

CONTENIDO DE LA UNIDAD: Carga Horaria Nombre de  Estrategias Forma de
la Actividad  didacticas Bibliografica evaluacion
Practicao  sugeridas
Extra-clase
T LP
4.1 | Expresion general de los momentos de inercia de un cuerpo rigido 1 1 Exposiciony 1B
con respecto a un eje cualquiera gjercicios.
42 El elipsoide de inercia 1 1 Exposicién 1B
43 | Momentos principales de inercia. Ejes principales y sus direcciones 1 1 Exposicién 1B
44 Momentos y productos de inercia con respecto a cualquier sistema de 1 Exposicion 1B
ejes rectangulares
45 | Momentos y productos de inercia con respecto a un marco cualquiera 1 Exposicion 1B
46 Momentos y productos de inercia con respecto a un marco girado 1 Exposicién 1B
4.7 | Significado fisico de los productos de inercia 1 Exposicion 1B
4.8 | Determinacion experimental de los momento y productos de inercia 2 Exposicién
Examen
HORAS TOTALES POR UNIDAD: 6 ‘ 6 Ejercicios 4 parcial/




UNIDAD TEMATICA: 5 CONTROL DE FUERZA/IMPEDANCIA

OBJETIVO ESPECIFICO DE LA UNIDAD TEMATICA:

EL ESTUDIANTE CONOCERA LOS FUNDAMENTOS Y CONCEPTOS CLAVES DEL CONTROL DE INTERACCION Y LOS
PRINCIPALES ESQUEMAS DE CONTROL QUE EXISTEN PARA EL CONTROL DE FUERZA E IMPEDANCIA.

CONTENIDO DE LA UNIDAD: Carga Horaria Nombre de  Estrategias Clave Forma de
la Actividad  didacticas Bibliografica evaluacion
Practicao  sugeridas a usar
Extra-clase
T LP E
5.1 | Sensores de fuerza/par 1 1 Exposiciony 3B
gjercicios.
52 Sistemas hapticos 1 1 Exposicion 3B
53 | Modelado del entorno 1 1 Exposicion 1B, 2C
54  Control de fuerza: con lazo interno de posicién y lazo interno de 2 2 Exposicion 3B
velocidad
55 | Control hibrido de fuerza/posicion 2 1 Exposicion 3B
5.6 | Control de impedancia 2 1 Exposicién
5.7 | Aplicaciones 1 3 Exposicién
Examen
HORAS TOTALES POR UNIDAD: 10 10 Ejercicios 5 parcial/
Tarea







ACTIVIDADES PRACTICAS Y/O EXTRACLASE

NOMBRE DELA NUMERO
PRACTICA O NUMERO DELA
ACTIVIDAD DELA PRACTICA

EXTRA-CLASE UNIDAD: (0]

ACTIVIDAD

Ejercicios 1 1 1
Ejercicios 2 1 2
Ejercicios 3 3 3
Ejercicios 4 4 4
Ejercicios 5 5 5

TIPO:

Extraclase

Extraclase

Extraclase

Extraclase

Extraclase

OBJETIVO DE LA PRACTICA O
ACTIVIDAD

Que el estudiante ponga en
practica su habilidad para resolver
problemas de dinamica de
sistemas fisicos clasicos.

Que el estudiante comprenda el
concepto de energia cinética de
un sistema fisico.

Que el estudiante ponga en
practica su habilidad para resolver
problemas utilizando el método de
Lagrange.

Que el estudiante ponga en
practica su habilidad aplicar los
conocimientos  adquiridos  del
método de Lagrange.

Que el estudiante ponga en
practica su habilidad en el control
de fuerza e impedancia, asi como
el uso de sensores de fuerza en
aplicaciones roboticas, sistemas
hapticos, simular tareas de
interaccién robdtica y desarrollar
esquemas de control de
interaccion para robots
manipuladores

NUMERO DE HORAS



PROCEDIMIENTO DE EVALUACION

o DEPARTAMENTALIZADO UNIDADES TEMATICAS TIPO DE EVALUACION
INSTRUMENTO Yo SIN
Examenes parciales 70 N Unidades 1-5 SUMATIVA

Tareas 30 N Unidades 1-5 SUMATIVA
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Ya revise el programa que me enviaste y esta ajustado a 80 horas teoricas con 10 creditos,
y se tiene que cambiar a 40 horas teoricas, 40 practicas, 4 horas a la semana 2 teoricas y 2
practicas y todas las materias son de 6 creditos.




