BENEMÉRITA UNIVERSIDAD AUTÓNOMA DE PUEBLA

Facultad de Ciencias Físico Matemáticas

PROGRAMA DE ASIGNATURA CORRESPONDIENTE AL PLAN DE ESTUDIOS 2001 DE LA LICENCIATURA EN MATEMÁTICAS APLICADAS

	NOMBRE DE LA ASIGNATURA :
	SISTEMAS DINÁMICOS CONTROLABLES.


	NIVEL EDUCATIVO:
	Formativo


	CÓDIGO DE LA ASIGNATURA:
	LMA 412


	PRE-REQUISITOS (DESEABLES):
	Álgebra Lineal, Ecuaciones Diferenciales, Mecánica Clásica 


	HRS. TEÓRICAS/SEM:
	5
	HRS. PRÁCTICAS/SEM:
	
	CRÉDITOS:
	10


	OBJETIVOS GENERALES  DE LA ASIGNATURA:

	Interesar al estudiante en la modelación matemática de sistemas dinámicos controlables y su aplicación.


	HABILIDADES GENERALES A DESARROLLAR:

	· Desarrollar algoritmos computacionales para controlar sistemas físicos.


	ACTITUDES GENERALES A DESARROLLAR:

	· 


CONTENIDO TEMÁTICO
	UNIDAD: 1
	TÍTULO: Procesos fisiológicos y biotecnológicos estabilizables. 


	

	

	CONTENIDO DE LA UNIDAD
	Tiempo estimado de impartición (hrs).

HT         HP

	1.1
	Modelos de A. Gailon de estabilización de presión arterial.
	
	

	1.2
	Sistema vestibular y estabilización de la visión
	
	

	1.3
	Estabilización del proceso de crecimiento de biomasa.
	
	

	1.4
	Teoría de estabilidad de procesos no estacionarios.
	
	

	1.5
	Estabilidad absoluta.
	
	

	1.6
	Estabilización robusta.
	
	

	
	
	
	

	
	HORAS TOTALES:
	30
	


	UNIDAD: 2
	TÍTULO: Sistemas mecatrónicos


	

	

	CONTENIDO DE LA UNIDAD
	Tiempo  estimado de impartición (hrs).

HT         HP

	2.1
	Esquema funcional del sistema mecatrónico con dos niveles de control.
	
	

	2.2
	Sistema de navegación de corrección.
	
	

	2.3
	Modelación matemática del objeto móvil controlable.
	
	

	2.4
	Métodos matemáticos de simplificación de los modelos matemáticos.
	
	

	2.5
	Diseño de robot móvil con dos niveles de control.
	
	

	
	
	
	

	
	HORAS TOTALES:
	25
	


	UNIDAD: 3
	TÍTULO: Sistemas biomecatrónicos.


	

	

	CONTENIDO DE LA UNIDAD
	Tiempo estimado de impartición (hrs).

HT         HP

	3.1
	Planteamiento de pruebas de exactitud de control.
	
	

	3.2
	Pruebas computacionales de exactitud de los algoritmos de estabilización.
	
	

	3.3
	Problema de maxmin, estimación menor y contraestrategias de perturbación permaentes.
	
	

	3.4
	Realización de pruebas computacionales y comparación de estimulaciones real y menos.
	
	

	3.5
	Simuladores dinámicos con tres niveles de control.
	
	

	3.6
	
	
	

	
	HORAS TOTALES:
	25
	


        HT         HP

	HORAS TOTALES DE LA ASIGNATURA:
	80
	


	CRITERIOS DE  EVALUACIÓN (SUGERIR SI DEBE SER DEPARTAMENTAL, POR EL PROFESOR, OTROS)

	Exámenes parciales:
	X

	Exámenes departamentales:
	

	Simulaciones:
	X

	Tareas:
	X

	Trabajos de investigación:
	X

	Prácticas de laboratorio:
	

	Proyecto final:
	X

	
	

	
	

	TOTAL:
	


	ACTIVIDADES  GENERALES DE APOYO AL CURSO
	RECURSOS NECESARIOS

	
	


	REQUISITOS DE ACREDITACIÓN:

	Aprobar exámenes parciales, se evalúan trabajos de simulaciones, de investigación y proyecto final, estas evaluaciones definirán la calificación final.


	BIBLIOGRAFÍA (MÍNIMA RECOMENDADA BASICA Y COMPLEMENTARIA):

	1. Por México: H. Salazar Ibargüen, R. Reyes Sánchez, I. Romero Medina, Por Rusia: V. V. Alexandrov, S. I. Zlochevskii, S. S. Lemark, N. A. Parushnikov, Introducción a la Modelación Matemática de sistemas Controlables, BUAP.




	TITULAR DE LA ASIGNATURA (SUGERIR: SI ES NECESARIO Y UN POSIBLE METODO DE ELECCION ):

	


	FECHA DE ELABORACIÓN  DEL PROGRAMA:

	28 de Marzo de 2001


	AUTOR(ES) DE LA ELABORACION DEL PROGRAMA:

	· V. V. Alexandrov

· W. Fermín guerrero Sánchez.


	PROPUESTA METODOLOGICA PARA MEJORAR EL PROCESO DE ENSEÑANZA APRENDIZAJE (RECOMENDADA):

	· 
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