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HORAS DE
CLASEALA 5
SEMANA:

Tedricas:

3

Practicas:

2
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de clase:

TOTAL
DE 80
HORAS:

SERIACION INDICATIVA ANTECEDENTE: Ecuaciones Diferenciales y en Diferencias
SERIACION INDICATIVA SUBSECUENTE: Ingenieria de Control

OBJETIVO GENERAL
Al finalizar el curso el alumno conocerd y comprenderd los conceptos teéricos y las
formulaciones matematicas fundamentales que se emplean en el andlisis de sistemas
lineales y de las sefiales que caracterizan a los fendmenos fisicos que se emplean en las
areas de ingenieria electronica y telecomunicaciones.
INDICE TEMATICO
UNIDAD TEMAS Horas Horas
Teodricas Practicas
1 Conceptos Baéasicos de Sefiales y 4 2
Sistemas
> Clasificacibon de Sefales y sus 10 2
Descripciones Matematicas
3 Descripcion y Propiedades de los 10 2
Sistemas
4 Sistemas Continuos de Primero y 12 2
Segundo Orden
5 Modelado de Sistemas Fisicos 12 4
Respuesta en  Frecuencia de 10
6 . )
Sistemas Continuos
7 Sistemas No Lineales 6 2
Total de Horas 64 16
Suma Total de las Horas 80
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CONTENIDO TEMATICO

1. CONCEPTOS BASICOS DE SENALES Y SISTEMAS
1.1.Importancia del analisis de las sefiales y los sistemas.
1.2. Definicion de Senal.

1.3. Definicion de Sistema

2. CLASIFICACION DE SENALES Y SUS DESCRIPCIONES MATEMATICAS
2.1.Tipos de sefales.
2.1.1. Sefiales de tiempo continuo.
2.1.2. Sefiales de tiempo discreto.
2.1.3. Seiales digitales.
2.1.4. Sefales periddicas y sefiales aperiddicas.
2.1.5. Sefales deterministicas o no aleatorias.
2.1.6. Sefiales no deterministicas o aleatorias.
2.1.6.1. Senfales de ruido.
2.2.Seiales fundamentales en tiempo continuo.
2.2.1. Seial impulso unitario.
2.2.2. Sefial pulso unitario.
2.2.3. Seiial escalon unitario.
2.2.4. Sefial rampa unitaria.
2.2.5. Sefal parabola unitaria.
2.2.6. Relaciones entre las sefiales impulso, escalon, rampa y parabola.
2.2.7. Seiial senoidal.
2.2.8. Seiales exponenciales reales y exponenciales complejas.
2.2.9. Combinacion de sefiales.
2.3. Transformacion de sefales.
2.3.1. Escalamiento en amplitud.
2.3.2. Escalamiento en el tiempo.
2.3.3. Desplazamiento en el tiempo.
2.4. Seiales fundamentales en tiempo discreto.
2.5. Tren de impulsos unitarios.

3. DESCRIPCION Y PROPIEDADES DE LOS SISTEMAS
3.1. Terminologia de sistemas.
3.2.Diagramas de bloques para la representacion de sistemas.
3.3. Propiedades de los sistemas.
3.3.1. Homogeneidad.
3.3.2. Invariancia en el tiempo.
3.3.3. Linealidad.
3.3.4. Superposicion.
3.3.5. Causalidad.

4. SISTEMAS CONTINUOS DE PRIMERO Y SEGUNDO ORDEN
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4.1. Sistemas de primer orden.
4.1.1. Caracteristicas generales.
4.1.2. Funcién de transferencia general de sistemas de primer orden.
4.1.3. Constante de tiempo.
4.1.4. Respuesta a impulso.
4.1.5. Respuesta a escaldn.
4.1.6. Respuesta a rampa.
4.2. Sistemas de segundo orden.
4.2.1. Caracteristicas generales.
4.2.2. Funcién de transferencia general de sistemas de segundo orden.
4.2.3. Respuesta a impulso.
4.2.4. Respuesta a escalon.
4.2.4.1. Respuesta Sobreamortiguada.
4.2.4.2. Respuesta Criticamente Amortiguada.
4.2.4.3. Respuesta Subamortiguada.
4.2.4.3.1. Constante de amortiguamiento.
4.2.4.3.2. Frecuencia natural no amortiguada.
4.2.4.4. Respuesta Oscilatoria.
4.2.4.4.1. Frecuencia natural amortiguada.
4.2.5. Parametros de disefio.
4.2.5.1. Tiempo de retardo.
4.2.5.2. Tiempo de respuesta.
4.2.5.3. Tiempo pico.
4.2.5.4. Tiempo de asentamiento.
4.2.5.5. Maximo sobreimpulso.
4.2.5.6. Constante de tiempo.
4.2.6. Respuesta a rampa.
4.3. Sistemas de 6rdenes superiores.
4.3.1. Descomposicion en sistemas de primero y segundo orden.
4.3.2. Respuesta en el tiempo de sistemas de 6rdenes superiores.
4.3.2.1. Descomposicion en fracciones parciales.
4.3.3. Polos dominantes.

. MODELADO DE SISTEMAS FISICOS

5.1.Concepto de modelado matemético de sistemas fisicos.
5.2.Modelado de sistemas eléctricos.
5.2.1. Leyes de elementos: Resistencia, Capacitancia e Inductancia.
5.2.2. Ecuaciones de equilibrio.
5.2.3. Representacion de sistemas eléctricos mediante ecuaciones diferenciales
y obtencion de la funcion de transferencia.
5.3.Modelado de sistemas mecéanicos de traslacion.
5.3.1. Leyes de elementos: Masa, resorte traslacional, amortiguador traslacional
5.3.2. Ecuaciones de equilibrio.
5.3.3. Representacion de sistemas mecanicos traslacionales mediante
ecuaciones diferenciales y obtencion de la funcion de transferencia.
5.4.Modelado de sistemas mecénicos rotacionales.
5.4.1. Leyes de elementos: Inercia, resorte rotacional, amortiguador rotacional.
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5.4.2. Ecuaciones de equilibrio.

5.4.3. Representacion de sistemas mecanicos rotacionales mediante
ecuaciones diferenciales y obtencion de la funcion de transferencia.

5.5.Modelado de sistemas hidraulicos y neuméticos.

5.5.1. Leyes de elementos: Resistencia fluidica, capacitancia fluidica.

5.5.2. Ecuaciones de equilibrio.

5.5.3. Representacion de sistemas hidraulicos y neumaticos mediante
ecuaciones diferenciales y obtencion de la funcion de transferencia.

5.6. Modelado de sistemas térmicos.

5.6.1. Leyes de elementos: Resistencia térmica, Capacitancia térmica.

5.6.2. Ecuaciones de equilibrio.

5.6.3. Representacion de sistemas térmicos mediante ecuaciones diferenciales.
y obtencion de la funcion de transferencia.

5.7.Modelado de sistemas electromecénicos.

5.7.1. Leyes de elementos.

5.7.2. Ecuaciones de equilibrio.

5.7.3. Representacion de sistemas mecanicos eléctricos y sistemas hibridos
mediante ecuaciones diferenciales y obtencibn de la funcion de
transferencia.

5.8. Representacion mediante ecuaciones diferenciales.

5.8.1. Solucién homogénea y solucién particular.

5.8.2. Conceptos de respuesta libre, forzada, transitoria y permanente.

5.9.Respuesta a impulso e integral de convolucion.

5.9.1. Concepto de respuesta a impulso.

5.9.2. Integral de convolucién.

5.9.3. Relacion entre respuesta a impulso y funcién de transferencia.

5.10. Representacion de sistemas mediante la transformada de Laplace.
5.10.1. Funcion de transferencia.
5.10.2. Condiciones iniciales.
5.10.3. Patrén de polos y ceros.

. RESPUESTA EN FRECUENCIA DE SISTEMAS CONTINUOS

6.1. Respuesta senoidal permanente en sistemas continuos.
6.2. Funciones de transferencia en el dominio de la frecuencia jw.
6.3. Respuesta en frecuencia a partir de los diagramas de polos y ceros.
6.4. Diagramas de Bode o diagramas logaritmicos.
6.4.1. Diagrama de amplitud contra frecuencia.
6.4.2. Diagrama de fase contra frecuencia.
6.4.3. Factor de ganancia constante (k).
6.4.4. Factores integrales y derivativos.
6.4.5. Factores de primer orden.
6.4.6. Factores de segundo orden.
6.4.7. Diagramas asintéticos.
6.5. Diagramas de Nyquist o diagramas polares.
6.6. Diagramas de Nichols o diagramas del logaritmo de la amplitud en funcién de la
fase.
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7. SISTEMAS NO LINEALES
7.1. Definicion de sistemas no lineales.
7.2. Aproximacion lineal de sistemas no lineales.
7.3.Linealizacién a través de series de Taylor.
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SUGERENCIAS DIDACTICAS RECOMENDADAS PARA IMPARTIR LA
ASIGNATURA

SUGERENCIAS DIDACTICAS A UTILIZAR

Exposicion oral

Exposicion audiovisual

Ejercicios dentro de clase

Ejercicios fuera del aula

Lecturas obligatorias

XXX XXX

Trabajo de investigacién

Practicas de taller

Préacticas de campo

Otras

MECANISMOS DE EVALUACION

ELEMENTOS UTILIZADOS PARA EVALUAR EL PROCESO
ENSENANZA-APRENDIZAJE A UTILIZAR

Examenes parciales X

Examen final

Trabajos y tareas fuera del aula

XX | X

Participaciéon en clase

Asistencia

Exposicion de seminarios por los alumnos

PERFIL PROFESIOGRAFICO REQUERIDO PARA IMPARTIR LA ASIGNATURA

LICENCIATURA POSGRADO | AREA INDISPENSABLE | AREA DESEABLE
Ingenieria Mecanica Maestria en Control Electrénica
Eléctrica o, Ingeniero en Ingenieria

Electrénica 'y
Comunicaciones
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