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CFATA'Y FESC, UNAM

UNIVERSIDAD NACIONAL AUTONOMA DE MEXICO
CENTRO DE FISICA APLICADA Y TECNOLOGIA AVANZADA
Y FACULTAD DE ESTUDIOS SUPERIORES CUAUTITLAN

Carrera: Licenciatura en Tecnologia

Programa de la Asignatura:
MODELACION DE SISTEMAS FISICOS

Clave: No. de créditos: 12 Semestre: 6°, 7° u 8°

DURACION DEL CURSO:

Semanas: 16
Horas a la semana: 8 (Teoria: 4,  Précticas: 4)
Horas totales al semestre: 128 (Teoria: 64, Practicas: 64)

Carécter de la asignatura: Optativo.

Modalidad: Curso.

Tipo de asignatura: Tebrico-practico.
Tronco de desarrollo: Terminal.

Area de conocimiento: Tecnologia Industrial.
OBJETIVO.

Seintroduciran a alumno los conceptos basicos de dinamicas de sistemas, |os métodos para
el modelado, andlisis cuantitativos y cudlitativos, asi como identificacion de estos sistemas.

REQUISITOS.
El alumno debe haber cursado las materias correspondientes a area de fisico-mateméticas.

Asignaturas antecedentes sugeridas:
Dinémica de Sistemas Fisicos.

ALCANCE.

El aumno debera conocer y familiarizarse con los conceptos basicos de andlisis de
dindmicas de sistemas basado en e modelo, tales como la estabilidad, control vy
observabilidad de éstos.
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Asignaturas consecuentes sugeridas:

Ninguna

Técnicas de ensefianza sugeridas:

Exposicion oral (x)
Exposicion audiovisual (x)
Ejercicios dentro de clase (x)
Ejerciciosfueradel aula (x)

Técnicas de evaluacion sugeridas:

Exémenes parciales (x)
Examen final (x)
Trabgjosy tareas fueradel aula (x)
Participacion en clase (x)

Perfil profesiografico de quienes pueden impartir la asignatura:

Profesor con estudios de posgrado (maestria o doctorado) en ingenieria o areas afines con
orientacion a sistemas mecatronicos.

Temas:

I

I
1
v
Vv
\

Introduccion a Andlisis de la Dinamica de Sistemas

Antecedentes M atematicos

Fundamentos del Andlisis de Estabilidad en e Sentido de Lyapunov
Controlabilidad de Sistemas Dinamicos

Observabilidad de Sistemas Dinamicos

| dentificacion de Sistemas Dinamicos

Total horas

REFERENCIAS DEL CURSO.
- N.SNise.

Control Systems Engineering.
42 edicién. John Wiley & Sons. Inc. 2003.
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- Khalil, H. K.
Nonlinear Systems.
3 edicion. Prentice Hall. 2002

- Slotine, J-J. E. y Li, W,
Applied Nonlinear Control.
12 edicion. Prentice Hall. 1991.

- Johansson, Rolf.
System Modeling and Identification.
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CONTENIDOS DE LOS TEMAS DEL CURSO.

Unidad

Tema

Horas Clase

Introduccion al Analisis de la Dinamica de Sistemas
e Ejemplos précticos

4

Antecedentes Matematicos
e FEcuaciones diferenciasies no lineales

e Andisisdelaexistencia, unicidad y continuidad de
soluciones

Fundamentos del Analisis de Estabilidad en el Sentido de
Lyapunov
e Localizacién de los puntos de equilibrio
e Estabilidad de los puntos de equilibrio
e Linealizacion de sistemas en torno a un punto de equilibrio
e Andlisisdelaestabilidad de sistemas dinamicos linealizados
e Andisisde estabilidad por el Método Directo de Lyapunov

16

Controlabilidad de sistemas dindmicos.
e Concepto de controlabilidad
e Condiciones parala controlabilidad
e Formas candnicas de controlabilidad

10

Observabilidad de sistemas dinamicos.
e Concepto de observabilidad
e Teoremade Dualidad
e Formasirreductibles de un sistema dinamico

10

\

Identificacion de sistemas dinamicos
e Objetivo del problemade identificacion

¢ Representacion de sistemas dinamicos en formalineal con
respecto alos parametros

e Métodos de estimacion de parametros
e Disefio de experimentos para laidentificacion paramétrica




