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Presentacion
La materia Control Robusto aborda los principios y técnicas fundamentales para disefiar sistemas de control capaces
de mantener un rendimiento 6ptimo frente a incertidumbres y variaciones en los parametros del sistema. Los estudiantes
exploraran las diferencias clave entre el control clasico y el control robusto, y aprenderan a aplicar estas técnicas en
sistemas mecatrénicos. Se profundizara en métodos avanzados como el control He y el control deslizante, culminando
en un proyecto final que integra estas estrategias en aplicaciones practicas.

Desempefios

Competencias genéricas que se ejercitan | Unidades de competencia profesionales
5.3. Emplear técnicas de control para el andlisis y

disefio de sistemas

8.3. Disefiar algoritmos para el control de sistemas
complejos integrando teorias matematicas y
computacionales.

9.1. Operar procesos de manufactura con
conocimientos de herramientas, equipos y tecnologia
inherente

9.2. Organizar recursos tecnolégicos y humanos para
manufacturar y producir bienes y servicios de manera
eficiente, sustentable, limpia y de calidad

9.3. Formular proyectos de productos y servicios con
viabilidad técnica y financiera

9.5. Establecer calibracion y ajuste correcto de equipos
e instrumentos de trabajo, para una operacién segura
libre de fallos

Resultados de Aprendizaje
Al finalizar el curso, los estudiantes podran modelar y analizar incertidumbres en sistemas de control, disefar

controladores robustos utilizando técnicas como He y el control deslizante, y evaluar la robustez y sensibilidad de
estos sistemas. Seran capaces de implementar soluciones de control robusto en aplicaciones mecatrénicas,

demostrando su eficacia en condiciones de alta incertidumbre a través de un proyecto integrador.
Orientacion didactica

El curso combina teoria y practica, con un enfoque en la resolucién de problemas reales a través del disefio e
implementacién de controladores robustos. Se fomenta el aprendizaje activo mediante la realizacion de simulaciones y
estudios de casos, apoyados por software especializado. Los estudiantes aplicaran los conceptos aprendidos en un
proyecto final que consolidara su capacidad para enfrentar desafios de control en sistemas mecatrénicos complejos.

1. Utiliza con eficiencia las tecnologias digitales para la
comunicacién y la gestion de informacién académica y
profesional, en un entorno de trabajo colaborativo.

2. Interpreta de manera integral el mundo natural y social
contemporaneo mediante esquemas cientificos de generacion
y aplicacion del conocimiento.

Actividades del estudiante \ Actividades del profesor
40 Atlet_m_je I((Jjexpuesto po:_el docel?[_te yt d 20 Asigna trabajos de investigacion
par 'C'(;)a N m?nera activay perunente de definiendo claramente los criterios
ACUESTGO CONERICMa V'Sto, . metodoldgicos requeridos
20 Cumple con la metodologia previamente 40 Expone el contenido de la materia
definida por el docente para la P e
elaboracién del producto 20 Promuevc_e la socializacién de resultados
20 Aplica conceptos vistos en clase a nuevas entre los integrantes del grupo
situaciones

Evaluacion del aprendizaje

- . El estudiante es capaz de
Entrega de practicas en tiempo y forma. | Reporte de proyecto. Reporte de

Entrega del proyecto en tiempo y forma. | practicas. Reporte de tareas. Examen. | &rgumentar sus opiniones
Entrega de tareas en tiempo y forma. Portafolio de evidencias. de manera légica y precisa




Lista de cotejo, Rubrica, examen de preguntas abiertas, cerradas y de
opcion multiple

Unidad didactica 1: Introduccion al Control Robusto

1.1 Conceptos bésicos de control robusto.

1.2 Diferencias entre control clasico y control robusto.

1.3 Aplicaciones del control robusto en sistemas
mecatroénicos.

Unidad didactica 2: Modelado y Analisis de Incertidumbres
2.1 Tipos de incertidumbres: Paramétricas y no paramétricas.
2.2 Representacion matemética de incertidumbres en
sistemas.

2.3 Andlisis de sensibilidad y robustez en sistemas de control. e Bibliografia fisica

e Documentos electrénicos
Unidad didactica 3: Control He (H-Infinito) e Material audio visual
3.1 Fundamentos del control He. e Equipo de computo y proyeccion
3.2 Disefio de controladores H~: Formulacién y solucion. e Laboratorio de control
3.3 Aplicaciones de control He en sistemas mecatrénicos. e Plumones y pintarrén

Unidad didactica 4: Control Deslizante (Sliding Mode Control)
4.1 Principios del control deslizante.

4.2 Disefio y andlisis de controladores en modo deslizante.
4.3 Implementacion de control deslizante en sistemas con alta
incertidumbre.

Unidad didactica 5: Aplicaciones Practicas y Proyecto Final
5.1 Aplicaciones del control robusto en robdtica,
automatizacion y sistemas mecatrénicos.

5.2 Desarrollo de un proyecto final que integre técnicas de
control robusto.
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