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Sección: Ingeniería en Control de Sistemas

Temario
1. Introducción a los sistemas en tiempo discreto
1.1 Concepto de muestreo y retención de señal
1.2 Comparación entre sistemas continuos y discretos
1.3 Efectos del muestreo y teorema de Nyquist
1.4 Aliasing y frecuencia de muestreo adecuada
1.5 Modelado de procesos discretos y digitalización de señales
2. Transformada Z y su aplicación en control digital
2.1 Definición y propiedades de la transformada Z
2.2 Región de convergencia y estabilidad
2.3 Transformada Z inversa y expansión en series
2.4 Relaciones entre dominio Z y dominio S (transformada bilineal)
2.5 Análisis de sistemas lineales invariantes en el dominio Z
3. Función de transferencia digital
3.1 Obtención de la función de transferencia discreta
3.2 Zeros, polos y estabilidad en el plano Z
3.3 Respuesta al impulso y respuesta al escalón
3.4 Criterios de estabilidad en tiempo discreto (Jury y Schur-Cohn)
3.5 Representación de sistemas discretos en espacio de estados
4. Análisis de respuesta de sistemas discretos
4.1 Respuesta temporal y frecuencia discreta
4.2 Características de desempeño: tiempo de asentamiento y sobreimpulso
4.3 Efecto del periodo de muestreo sobre la estabilidad
4.4 Simulación y respuesta de sistemas discretos en MATLAB
4.5 Conversión de sistemas continuos a discretos mediante Tustin y ZOH
5. Diseño de controladores digitales
5.1 Controlador digital PID: estructura y discretización
5.2 Métodos de diseño directo en el dominio Z
5.3 Compensadores digitales de adelanto y retraso
5.4 Diseño por asignación de polos en sistemas discretos
5.5 Implementación práctica y consideraciones de cuantización
6. Proyecto práctico integrador
6.1 Modelado de un sistema discreto con retención de orden cero
6.2 Obtención de la función de transferencia digital
6.3 Diseño e implementación de un controlador digital PID
6.4 Evaluación de estabilidad y respuesta discreta del sistema
6.5 Presentación del informe técnico final con simulaciones
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