| ‘Asignatura: Teoria de Control |
Clave: Cl-21

| Horas por semana | Teoria: 3 _

CENTRO DE

ENSENANZA TECNICA INDUSTRIAL A}

PROGRAMA DE ASIGNATURA POR
COMPETENCIAS DE EDUCACION SUPERIOR

| Actualizacién Agosto |

------ e T rr—

Semestre: 5

Créditos SATCA: 6 |
“Practica: 2 Trabajo independiente’: 1.02 T_o_t_a_l____

" Carrera: Ingenieria en Disefio Electrénico y Sistemas Inteligentes

| Academia: : Control

Tlp de curso:

Instruccion. Ver anexo 2 “Médulos formativos basicos, especializantes e integrador”.

" Semestre | Nombre de asignatura |
2 | Circuitos Eléctricos |
'"2 | Sistemasde
Telecomunicaciones
3 | Circuitos Eléctricos Il
4 _:-TGONS Electromagnétma .
5 | Teoriade Control | |
6 | Teoriade Control Il
6 " Sistemas de i
Radiofrecuencias
5 | Protocolos de
Comunicacion
"7 | SenalesySistemas
8 | Procesamiento de

5 Senales

1 Estas horas seran consideradas para su atencién en la planeacion y avance programatico de la asignatura.

e
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"Médulo formatlvo '

Electrotaéh:a
Cbr_n[;eféﬁcla
| Quien estudie el modulo de
Electrotecnia, podra analizar y

disefiar sistemas eléctricos y de
control complejos, siendo capaz de

| implementarlos en proyectos de |
| telecomunicaciones electronicas de |

acuerdo con estandares eléctricos
internacionales,  escribiendo la

documentacion correspondiente de |
— forma pertinente.

REV. C (A partir del 19 de diciembre de 2013)

" Evidencia de
aprendizaje

Investigacion.

| - Analisis y solucion |

de problemas

inherentes a cada
| curso del modulo
| formativo.

- Reportes del disefio,

sintesis, y simulacion |

0 prueba en
| laboratorio de:
circuitos eléctricos,

| sistemas de control, |
de radiofrecuencia y |

de
telecomunicaciones.

- Examenes resueltos
y acreditados.

- Reportes de |

2012

Ciencias de la Ingenlerla

| Total al Semestre (x18): 108.5

= T

Criterios de
__desempefio |
- Reportes de |
| investigaciones
aplicando el método

cientifico, realizadas en

individual.
| - Propuestas de solucion

e e T R R e e e BT T

equipo y de manera

| a problemas técnicos |

mediante la aplicacién |

| de teorias y métodos |

| establecidos.
- Reporte del disefio,

que incluya las teorias

aplicadas, calculos,
resultados Yy |
conclusiones. Para el

caso de practicas en

laboratorio, ademas, se |

| apliquen las normas de
seguridad e higiene
correspondientes.

i Acreditar en
| evaluacion
cada curso del moédulo
formativo con un minimo
. de eficiencia del 70%.
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sintesis, y simulaciéon o |
prueba en laboratorio |

sumaria |




~ Perfil deseable docente para impartir la asignatura

Carrera (s): Ingenieria en Disefio Electrénico y Sistemas Inteligentes, Ingenieria en Electrénica o carrera afin.
v Experiencia profesional relacionada con la materia.

v Experiencia docente minima de dos afios.

¥ Grado académico, minimo Maestria relacionada con el area de conocimiento.

“Competencia de la asignatura

Disefiar sistemas de control automatico, mediante los elementos de control clasico, ‘enfocando soluciones a las necesidades
tecnolégicas actuales, mejorando y desarrollando los sistemas de control existentes.

Aportacion a la competencia especifica

. Saber h_a_ga_r

Estructura y SImpilf ca, Apllca los graficos de |UJO de
los diagramas de bloques | sefial mediante la aplicacion |
y sistemas de control | de la férmula de ganancia de
mediante los graficos y | Mason obtendra la funcién de
blogues. transferencia, asi como podra
convertir un diagrama a un
grafico o viceversa.

~ Aportacién al perfil de

egreso institucional
Saberser

| -Abstrae, analiza y sintetiza.

-Aplica los conocimientos en la |

i practica.

-ldentifica, plantea y resuelve |

problemas.

-Trabaja en forma auténoma.

“Producto integradorde la
asignatura, considerando los

avances por unidad

Proyecto mtegrador que

mediante el control PD, PI,

variables.

DESGLOSE ESPECIFICO POR CADA UNIDAD FORMATIVA

I Numero y nombre de la unidad: 1. Introduccién

b Tiampo y porcentaje para esta unidad | Teoria: 6 hrs. Prac
Elemento de la
competencia que se

trabaja:

Obijetivos de la unidad

+ Saber:
{
I <+ Saber hacer:
| Criterios de desempefio |
| + Saber ser:

ctlca 6 hrs

| Conoce los sistemas de control y su clasificacion.

; -Abstrae, analiza y sintetiza.
! -Aplica los conocimientos en la practica.
-Identifica, plantea y resuelve problemas.

_-Trabaja en forma auténoma.

Producto Integrador de
la unidad (Evidencia de |
aprendizaje de la |
_unidad) |
Contenido tematico |
| referido en los objetivos
y producto integrador

componentes.

4

| 1.2 Componentes del sistema.

_|_1.3 Clasificacion de los sistemas.
Ingemeria

" Fuentes de informacién | Ogata, Katsuhiko,

FSGC-209-7-INS-11 REV. C (A partir del 19 d

1 Sistemas de control automatico.

de Control Moderna.

e diciembre de 2013)

R e e T T S A A

Porconta]e del programa:

"Ed. Pearson.

Conoce los sistemas de control y sus sistemas de lazo cerrado o lazo abierto.

Aplica el sistema de control automatico asi como los componentes del sistema.

Nice, Norman S. Sistemas de Control para Ingenieria Ed. Patria. México 3° Edicion 2002.
' Dorf, Richard C. Bishop Robert H. Sistemas de Control Moderno Ed. Pearson, Espafia 10°Edicién |
2005.
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pueda
realizar una solucién de control,
PDI,, |
en un sistema con diferentes

“Analiza el concepto de sistema de control automatico y sus componentes, diferenciando y clasificando -
| lo dos tipos de sistemas de control cerrado y abierto.

Investigacion sobre la historia del control automatico y analizard el sistema de control y sus |

‘Espafia 4° Edicion 2003. |




Numero 'y nombre ¢ de Ia uni ia nsformada_a de Laplaca

Teoria: 6 hrs. Practica: 6 hrs. _ Porcentaje del programa: 10%

. Tlempoy porcentaje para este
Elemento de la

competencia que se Analiza la definicion de Laplace y teoremas de la transformacion.
_trabaja: |

. | Obtiene formacion i i de i iales.
Db]atlvos as taanidad | Ol la transformacién inversa de Laplace mediante el desarrollo de fracciones parciales

+ Saber:

Conoce el uso de las tablas.

+ Saber hacer:

- Aplica la solucién de ecuaciones utilizando el método transformando la Place.
Criterios de desempefio |

<+ Saber ser:

-Abstrae, analiza y sintetiza.
-Aplica los conocimientos en la practica.
-Identifica, plantea y resuelve problemas.
M === -Trabaja en forma auténoma.
Producto Integrador de |
la unidad (Evidencia de | Recopilador de ecuaciones y tablas a través de métodos.
aprendizaje de la :
unidad) i -
Contenido temético 2.1 Repaso de la variable compleja.
referido en los objetivos | 2.2 Definicién de la transformada de Laplace.
y producto integrador | 2.3 Teoremas de la Transformada de Laplace.
[ 2.4 Obtencion de la transformada inversa de Laplace mediante el desarrollo de fracciones parciales.
2.5 Uso de tablas.
_ - | 2.6 Solucién de ecuaciones diferenciales utilizando el metodo de la transformada de Laplace.
Fuentes de informacién Ogata Katsuhiko, !ngemer{a de Control Moderna. Ed. Pearson. Espana 4° Edicion 2003.
| Nice, Norman S. Sistemas de Control para Ingenieria Ed. Patria. México 3° Edicion 2002.
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'_ Namero ¥y nombre de la umdad 3 Modelos Matemattcos y Funciones d_a _‘_I‘ransferencla
i Tlampo y porcenta;a para osta unldad | Teoria 6 hrs Préctic

Elemento de la
competencia que se
trabaja:

Objetivos de la unidad

Criterios de desempefio

Producto Integrador de
la unidad (Evidencia de
aprendizaje de la
__unidad)
Contenido tematico
referido en los objetivos
y producto integrador

| Fuentes de informacion

e

Pt;rr.:entzue del program

Obtiene los modelos matematicos de los sistemas mecanicos de traslacion, mecanlcos de rotacném en

| engranes y de sistemas eléctricos.

Conoce los modelos matematicos de Ios sistemas mecanicos de traslacion, mecanicos de rotacion.

+ Saber:

Conoce los métados indicados, asi como sus funciones de transferencia.
<+ Saber hacer:

Aplica los Modelos matematicos de los sistemas mecanicos y eléctricos.
< Saber ser:

-Abstrae, analiza y sintetiza.

-Aplica los conocimientos en la practica.
-Identifica, plantea y resuelve problemas.
-Trabaja en forma auténoma.

Recopilador de los distintos métodos y modelos matematicos.

3.1 Definicion de funcién de transferencia.

| 3.2 Modelos matematicos de sistemas mecanicos de translacion.

3.3 Modelos matematicos de sistemas mecanicos de rotacion.

| 3.4 Modelos matematicos de sistemas electricos.

| 3.5 Sistemas Andlogos. ] e

| Ogata Katsuhiko, !ngenlerla de Control Moderna. Ed. Pearson. Espafa 4° Edicion 2003.
| Nice, Norman S. Sistemas de Control para Ingenieria Ed. Patria. México 3° Edicion 2002

Roca Cuasido, Alfred Control de Procesos Ed. Alfaomega México 2° Edicion 2005.
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:___=Numero y nornbre de la unldad 4 Dlagrama de Bloques yC Grafcos de Flujo de Se“ﬁal

Tiempo y porcenta]e para esta umdad | Tabrla ® hrs. Practlca G hrs Porcentaje del programa 10%

Elemento de la
competencia que se
_trabaja:

Objetivos de la unidad

Criterios de desempefio

Producto Integrador de
la unidad (Evidencia de
aprendizaje de la
unidad)
Contenido tematico
referido en los objetivos
y producto integrador

Fuentes de informacion |

| Conoce sistemas de control mediante el algebra de blogues.

|_2005.

Estructura y simplifica diagramas de blogues de sistemas mediante el algebra de bloques.

« Saber:
Analiza sistemas de control, bloques y graficos de flujo de sefal
<+ Saber hacer:

Analiza los componentes de los diagramas de bloques, las reglas de algebra y formula la
ganancia de Mason.

+ Saberser:

-Abstrae, analiza y sintetiza.

-Aplica los conocimientos en la practica
-|dentifica, plantea y resuelve problemas.
-Trabaja en forma autonoma.

| Recopilador de diagramas de bloques graficos y Sistema Mimo.

4.1 Diagramas de bloques.
| 4.2 Algebra de blogues.
| 4.3 Simplificacién de diagramas de blogues complicados.
| 4.4 Sistemas MIMO.

4.5 Construccion de diagramas de bloques a partir de un sistemna fisico.

4.6 Graficos de flujo de sefial.

47Conversiones. . o -
Ogata, Katsuhiko, Ingenieria de Control Modema. Ed. Pearson. Espafia 4° Edicion 2003.
Nice, Norman S. Sistemas de Control para Ingenieria Ed. Patria. México 3° Edicion 2002.

Dorf, Richard C. Bishop Robert H. Sistemas de Control Moderno Ed. Pearson, Espafia 10°Edicion
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'_Numaro y nombre dela unldad 5. Modelado en el Espacio de Estados

“Tiempo y porcentaje para esta unidad | Teoria: 6 hrs. Practica: 6 hrs. _ Porcentaje del programa: 10%
Elemento de la ; : 5 s
competencia que se Analiza problemas planteados con el método de espacio de estados y la teoria de control clasica

trabaja: limitada a sistemas SISO.

Objetivos de la unidad Obtiene el diagrama de blogues del sistema.

+ Saber:
Realiza ecuaciones de sistemas fisicos.

+ Saber hacer:

Identifica la correlacion para la obtencién de la funcién a partir de las ecuaciones de estado
Criterios de desempefio | y salida.

<+ Saber ser:

-Abstrae, analiza y sintetiza.
-Aplica los conocimientos en la practica.
-Identifica, plantea y resuelve problemas.
. = -Trabaja en forma auténoma.
Producto Integrador de |
la unidad (Evidencia de | Recopilacion de ecuaciones de sistemas fisicos en el espacio de los estados a partir del diagrama de

aprendizaje de la | blogues en el sistema.
unidad) I
Contenido tematico 5.1 Definiciones.

referido en los objetivos | 5.2 Ecuaciones de estado y de salida.

y producto integrador 5.3 Representacion de las ecuaciones de sistemas fisicos en el espacio de estados.
| 5.4 Correlacion para la obtencién de la funcion de transferencia a partir de las ecuaciones de estado y
de salida.
5.5 Obtencion de la representacion de estado a partir del diagrama de bloques del sistema.

) ) 5.6 Diversas representaciones en el espacio de estados a partir de la funcion de transferencia. |

Fuentes de informacion Ogata Katsuhiko, Ingenieria de Control Moderna. Ed. Pearson. Espana 4° Edicion 2003.
Nice, Norman S. Sistemas de Control para Ingenieria Ed. Patria. México 3° Edicion 2002
Roca Cuasido, Alfred Control de Procesos Ed. Alfaomega México 2° Edicion 2005.
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Nﬁmero y nombre de Ia unidad: 6. Anélms de Respuesta ‘Transitoria.

e A

. Tlempo y porcentaje para esta unidad | Teoria: 6 hrs. Practica: 6 hrs

Elemento de la
| competencia que se
_trabaja:

Objetwos de la unidad

__ Porcentaje del programa 10%

' " Analiza las ecuaciones de respuesta transitoria para los sistemas de primer, segundo y orden supenor |
I para las sefiales de entrada tipicas, como determinara sus especificaciones en respuesta transitoria a

Criterios de desempeifio |

Producto Integrador de
la unidad (Evidencia de
aprendizaje de la
unidad)

" Contenido tematico

| referido en los objetivos |

y producto integrador

| Fuentes de informacién

FSGC-209-7-INS-11

|_partir de la ecuacion caracteristica del sistema.

Conoce los sistemas de primer orden a la entrada y los sistemas de segundo orden.

+ Saber:

Conoce los sistemas de primer orden a la entrada, y los sistemas de segundo orden.

<+ Saber hacer:

Realiza diagramas de bloque, Modelos matematicos, funcion de transferencia

< Saber ser:

-Abstrae, analiza y sintetiza.

-Aplica los conocimientos en la practica.
-ldentifica, plantea y resuelve problemas.
-Trabaja en forma auténoma.

Diagramas de Bloques y ecuaciones de respuesta del sistema de primer y segundo orden.

6.1 Introduccion.

6.2 Sistemas de primer orden.

6.3 Respuesta del sistema de primer orden a la entrada.
6.4 Ejemplo de un sistema de nivel.

6.5 Sistemas de segundo orden.

6.6 Raices de la ecuacion caracteristica.

6.7 Especificaciones de la respuesta transitoria para la entrada escalon unitario.

6.8 Sistemas de orden superior.

| 6.9 Predecir la curva de respuesta a |a entrada escalon. B
Ogata Katsuhiko, Ingenieria de Control Moderna. Ed. Pearson.

-Eépaﬁa 4° Edicién 2003.

Nice, Norman S. Sistemas de Control para Ingenieria Ed. Patria. México 3° Edicion 2002

REV. C (A partir del 19 de diciembre de 2013)

| Roca Cuasido, Alfred Control de Procesos Ed. Alfaomega México 2° Edicion 2005.

%
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_I_Numeroynombreda la un!dad 7. Establlldad R
Tiempo y porcentaje para es unidad ] Taona 6 hrs Préctlca 6 hrs _Porcentaje del programa: 10%
| Elemento de la

competencia que se
trabaja:

ObjetIVOS de la unidad

Criterios de desempefio

Determina si un sistema es estable o no por medio de la ubicacion de polos y podra seleccionar el
: valor adecuado de una ganancia ajustable para la cual el sistema sea estable.

| Conoce y aplica un criterio de estabilidad Routh-Hurwitz.
4 Saber:
Utiliza el criterio de Routh-Hurwitz. Para determinar la estabilidad en los sistemas.
+ Saber hacer:
Ubica las raices en el plano complejo para la estabilidad.
< Saber ser:

-Abstrae, analiza y sintetiza.

-Aplica los conocimientos en la practica.
-Identifica, plantea y resuelve problemas.
-Trabaja en forma autonoma.

Producto integrador de |

la unidad (Evidencia de
aprendizaje de la
__unidad)
Contenido tematico
referido en los objetivos
y producto integrador

" Fuentes de informacion

FSGC-209-7-INS-11

Presenta un sistema de control en un plano Complejo estan localizadas las raices del denominador de
la funcion de transferencia de un sistema.

| 7.1 Definicion.

7.2 Criterio de estabilidad de Routh-Hurwitz.

7.3 Casos especiales.

| 7.4 Ajuste de la ganancia de un sistema utilizando el criterio de Routh-Hurwitz.
Ogata, Katsuhiko, Ingemena de Control Moderna. Ed. Pearson. Espaﬁa 4° Edicion 2003.
Nice. Norman S. Sistemas de Control para Ingenieria Ed. Patria. México 3° Edicion 2002.

| Dorf, Richard C. Bishop Robert H. Sistemas de Control Moderno Ed. Pearson, Espafia 10°Edicion
2005.
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' Numero y nommra de Ia umdad 8. Error de Estado Estable o Estacionario. .
Tiempoy porcantaje para ( asta unldad | Teorra 6 hrs Prar.:tlca B hrs Porcentaja del prograrna 10% -
Elemento de la
competencia que se
 trabaja:

Obijetivos de la unidad

Criterios de desempeiio

Producto Integrador de
la unidad (Evidencia de
aprendizaje de la
(unidad)
Contenido tematico
referido en los objetivos
y producto integrador

" Fuentes de informacion |

FSGC-209-7-INS-11

Determina el error de un sistema en el estado estacionario y también un valor de ganancia para que el

sistema responda a una determinada entrada con la precision deseada.

Conoce los tipos de sistemas y de error de estado.

+ Saber:
Determina el error del sistema dependiendo su tipo.

+ Saber hacer:

Reconoce los tipos de errores (error en el sistema con perturbaciones y retroalimentacion
unitaria, no unitaria, no unitaria y con perturbaciones). |

+ Saber ser:

-Abstrae, analiza y sintetiza.

-Aplica los conocimientos en la practica,
-Identifica, plantea y resuelve problemas.
-Trabaja en forma auténoma.

Formulario de tipos de sistemas con sus ejemplos.

|"8.1 Introduccion.

8.2 Tipo de sistema.

8.3 Error de estado estable para sistemas con retroalimentacion unitaria.

8.4 Coeficientes de error estatico.

8.5 Error en estado estable para sistemas con perturbaciones y retroalimentacion unitaria.

8.6 Error de estado estable para sistemas con retroalimentacion no unitaria.

8.7 Error de estado estable para sistemas con retroalimentacion no unitaria y perturbaciones.

Ogata Katsuhiko, Ingenieria de Control Modema. Ed. Pearson. Espafia 4° Edicion 2003,
Nice, Norman S. Sistemas de Control para Ingenieria Ed. Patria. México 3° Edicion 2002.

Dorf, Richard C. Bishop Robert H. Sistemas de Control Moderno Ed. Pearson, Espafia 10°Edicion
2005.
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_Nameroy r nombrle de | Ia unidad: 9. Modos de Control .
"Tiempo y porcentaje para esta unidad | Teoria: 6 hrs. Practica: 6 hrs.  Porcentaje del programa: 20%

Elemento de la
competencia que se
trabaja:

Objetivos de la unidad

Criterios de desempefio |

Producto Integrador de
la unidad (Evidencia de
aprendizaje de la

____unidad) _
Contenido teméatico
referido en los objetivos
y producto integrador

Fuentes de informacién

| PID.

Analiza procedimientos matematicos utilizando la respuesta transitoria, seleccionara los modos de

control PID y los comprobara mediante una simulacion en MATLAB.

Conoce los procedimientos matematicos asi como los tipos controles proporcional, integral, PI, PD, |

+ Saber:

Conoce los tipos de controles proporcional, integral, Pl, PD, PID.
+ Saber hacer:

Implementa diferentes procedimientos matematicos y conoce los modos de control PID.
4+ Saber ser:

-Abstrae, analiza y sintetiza.

-Aplica los conocimientos en la practica.
-ldentifica, plantea y resuelve problemas.
-Trabaja en forma auténoma.

| Simulacién con MATLAB y Respuesta de un Proceso al Control P.

| 9.1 Introduccion,

9.2 Control dos posiciones.
9.3 Control proporcional.
9.4 Control integral.

| 9.5 Control PI.

9.6 Control PD.

9.7 Control PID.

Ogata, Katsuhiko, Ingenieria de Control Moderma. Ed. Pearson. Espafia 4° Edicion 2003. |

| Nice. Norman S. Sistemas de Control para Ingenieria Ed. Patria. México 3° Edicién 2002.
| Dorf, Richard C. Bishop Robert H. Sistemas de Control Moderno Ed. Pearson, Espafia 10°Edicion

2005.
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Anexo 1. “Moédulos Formativos Basicos, Especializantes e Integrador”

De acuerdo con Proyecto Tuning América Latina (Alfa-Tuning), un médulo se define como “Una unidad
independiente de aprendizaje, formalmente estructurada. Contempla un conjunto coherente y explicito de
resultados de aprendizaje, expresado en términos de competencias que se deben adquirir y de criterios
de evaluacion apropiados”.

Las competencias de los mddulos formativos representan una combinacién dinamica de conocimientos,
comprension, habilidades y capacidades' que se logran por parte del estudiante una vez acreditadas las
asignaturas del modulo. Estas competencias seran consideradas en la construccion del perfil de egreso
de la carrera.

Los médulos formativos en Educacién Superior en el CETI son: |. Basico; Il. Especializante; III.
Integrador.

I.  Mébdulo Basico: Comprende las siguientes asignaturas o sus equivalentes en: 1) Formacion
Fisico-Matematica; 2) Formacion Social-Integral; 3) Lenguas Extranjeras; 4) Administracion y
Negocios, independientemente del semestre en que se imparten. Este modulo y sus formaciones
son comunes para todas las carreras.

1) Formacién Fisico-Matematica (FM)
Nombre de la asignatura Competencia del médulo formativo

Precalculo

Estatica

Matematicas Discretas

Dinamica

Calculo Diferencial e Integral

Al concluir este modulo formative sera
capaz de hacer la transferencia del

Algebra Lineal = conocimiento para: identificar, analizar,
Probabilidad y Estadistica modelar y resolver problemas aplicados al
Meétodos Numeéricos contexto de las ingenierias.

Ecuaciones Diferenciales
Calculo de Varias Variables
Calculo Vectorial

2) Formacion Social-Integral (SI)
Nombre de la asignatura Competencia del médulo formativo

Cultura Comparada Al concluir este modulo formativo, se
conducirda en el entorno profesional,
Medio Ambiente y Desarrollo | partiende de los principios y normas
Sustentable establecidos en la sociedad global;
siendo capaz de generar ideas vy
propuestas para un desarrollo
sustentable. Asi mismo, su proceder
sera ético y profesional en contextos
Etica Profesional nacionales e internacionales, tanto en lo
laboral como en lo social.

Habilidades Criticas de la Investigacion

' Proyecto Alfa-Tuning.
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3) Lenguas Extranjeras (LE)

Nombre de la asignatura Competencia del moédulo formativo

Inglés |

Inglés Il Al concluir este médulo formativo sera
| Inglés 1l capaz de comunicarse de forma
| Inglés IV eficiente, tanto de forma oral como

Inglés V escrita, en inglés, con fines de negocios
| Inglés VI y de actualizacion permanente.

Inglés VI

4) Administracion y Negocios (AD)

Nombre de la asignatura Competencia del médulo formativo |
Economia Al concluir el médulo de Administracion |
y Negocios, podra administrar de
Administracion de Recursos manera efectiva los recursos asociados

a un proyecto u organizacién dedicada
Planeacién Estratégica y Habilidades | al desarrollo de productos o servicios
Directivas alineados hacia la industria de alta

) . tecnologia; teniendo en cuenta la vision,
Calidad y Productividad mision y objetivos corporativos, con
liderazgo y compromiso institucional,

Modelos de Negocios aplicados a proyectos de
emprendimiento, en donde la

Innovacién y Habilidades | documentacién escrita y su

Emprendedoras presentacion oral sean optimas. '

Il. Médulo Especializante: Agrupa las asignaturas que representan los campos laborales de cada
profesién, con las competencias que le corresponden.

Para su construccion, se definen competencias especificas del campo laboral que conformaran
el perfil de egreso y en torno a las competencias, se agrupan las asignaturas. Las carreras
tendran un minimo de dos y un maximo de cuatro médulos especializantes.

5) Electrotecnia (ET)

Nombre de la asignatura ‘Competencia del médulo formativo

Circuitos Eléctricos | Qui tudi | sdul d
Sistemas de Telecomunicaciones EIUIst?ot S !id o Ii:TO Y %’se' e ‘/]'
"Circuitos Eléctricos II aclfotecnia; pacrs aRaZAr i ISBHE

Teoria Electromagnética sistemas eléctricos y de control | //(

- complejos, siendo capaz de
Teor!a de Gontrol| implementarios en  proyectos de
Teoria de Control |l

telecomunicaciones  electronicas  de | &

| Sistemas de Radiofrecuencias acuerdo con estandares eléctricos |
Protocolos de Comunicacion internacionales, escribiendo la
Sefales y Sistemas documentacion  correspondiente  de |

forma pertinente. !

| Procesamiento de Sefiales
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6) Electronica Analdgica (EA)

Nombre de la asignatura

Competencia del médulo formativo

Electronica Analogica |

Electronica Analogica Il

Electronica Analdgica Il

Disefio de Circuitos Integrados
Analégicos CMOS |

Disefio de Circuitos Integrados
Analégicos CMOS I

Electronica de Potencia

El modulo de Electronica Analdgica
permitra al alumnado desarrollar
proyectos innovadores de sistemas

electronicos embebidos analdgicos de
alta escala de integracion y de potencia,
utilizando técnicas de programacion
electrénica, asi como implementarlos en
aplicaciones electrénicas de tiempo real,
con uso de estandares internacionales
pertinentes de disefio electronico
analdgico, documentando los procesos

de forma escrita.

7) Electrénica Digital (ED)

Nombre de la asignatura

Competencia del médulo formativo

Programacion Estructurada y Orientada
a Objetos

Sistemas Digitales |

Sistemas Digitales I

Microprocesadores y
Microcontroladores |

Microprocesadores y
Microcontroladores I

Disefio de Circuitos Integrados Digitales
CMOS

Al concluir este modulo de Electronica
Digital, el alumnado podra desarrollar
proyectos de innovaciéon de sistemas
electrénicos micro-controlados y
embebidos digitales de alta escala de
integracion, utilizando lenguajes y
técnicas de programacion electronica, |
siendo capaz de implementarlos en
aplicaciones electrénicas de tiempo real,
con el uso de
internacionales pertinentes de disefio
electrénico digital, documentando los
procesos de forma escrita.

8) Electronica Industrial (El)

Nombre de la asignatura

Competencia del médulo formativo |

Desarrollo de Software Industrial

| Ingenieria de Pruebas

Disefio de PCB

': Disefio de Sistemas Industriales de
| Prueba y Validacién

li

Quien curse el moédulo de Electrénica
Industrial podra implementar, gestionar
y mejorar sistemas de prueba de
manufactura electrénica de vanguardia,
asi como desarrollar  proyectos
tecnologicos basados en sistemas
avanzados de pruebas electronicas
industriales, documentandolos de forma
escrita e implementandolos en entornos |
industriales considerando los

estandares |

Va

I

estandares de calidad internacionales.

‘ Proyecto Tecnoldgico

-

Médulo Integrador: 1) El Servicio Social; 2) la Estadia Profesional. El resultado del moédulo sera el
producto de titulacién de quien egrese, conforme lo establecido en el Reglamento de Titulacion del CETI
vigente.

FSGC-209-7-INS-11  REV. C (A partir del 19 de diciembre de 2013)

Pagina 13 de 14



ANEXO 2. VALIDACION DEL PROGRAMA

| Carrera: Ingenieria en Disefio Electronico y Sistemas Inteligentes Actualizacion Agosto

i e ot 2012

| Asignatura: Teoria de Control | I

"Clave: Cl-21 Semestre: 5  Créditos SATCA: 6 Academia: Control Tipo de curso: Ciencias de la Ingenieria
Horas por semana| Teoria: 3 Practica: 2 Trabajo independiente: 1.02 Total: 6.02 Total al Semestre (x18): 108.5

R ELABORA PROPUESTA
5N DE £ EMIA DE
EELECTRONICA CONTROL

ERIFIC ROPUESTA
RECCION OPERACION

ACADEMICA DIVISIER PEELECT,
MTRO. CESAR OCTAVIO MARTINEZ NG;,CARJOS CHRISTIAN MTRO. RICARDO SOLORZANO
PADILLA *r RIVERALORPEZ GUTIERREZ
2 DE FEBRERO DEL 2016 2 DE FEBRERD DEL 2016 2 DE FEBRERO DEL 2016

AUTORIZACION DEL PROGRAMA

e i

- VALIDA PROGRAMA
DIRECCION ACADEMICA

REV OGRAMA
DEMIA DE

MTRO. RUBEN GONZALEZ CONTROL
DE LA MORA MTRO. RICARDO
2 DE FEBRERO DEL 20186 SOLORZANO
GUTIERREZ
2 DE FEBRERO DEL

2016

CCION BE OPERACION
ACADEMICA
MTRO. CESAR OCTAVIO MARTINEZ
PADILLA
2 DE FEBRERO DEL 2016

ACADE E CONTROL
MTRQ DO SOLORZANO
GUTIERREZ

2 DE FEBRERO DEL 2016

2Estas horas seran consideradas para su atencién en la planeacién y avance programatico de la asignatura.
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