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OBJETIVO/COMPETENCIA GENERAL DEL CURSO:

El Estudiante relaciona los modelos matematicos que describen el comportamiento dindmico de varios sistemas
fisicos, como son mecdnicos, eléctricos, térmicos, con herramientas computacionales. Ademas, crea sus propias
rutinas de solucion utilizando diferentes técnicas, como la transformada de Laplace, la funcion de transferencia,
las variables de estado, andlisis en tiempo discreto y en el dominio de la frecuencia.
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TEMAS DEL PROGRAMA DE LABORATORIO DE MODELADO DE SISTEMAS FISICOS

PRACTICA TiTULO HORAS % % ACUM.

1 INTRODUCCION A LAS HERRAMIENTAS COMPUTACIONALES 3 9.4% 9.4%
PARA EL MODELADO DE SISTEMAS FiSICOS

2 MODELADO DE SISTEMAS MECANICOS 3 9.4% 18.8%

3 MODELADO DE SISTEMAS ELECTRICOS 2 6.3% 25.1%

4 MODELADO DE SISTEMAS TERMICOS 2 6.3% 31.4%
MODELADO DE SISTEMAS FiSICOS POR MEDIO DE LA

5 TRANSFORMADA DE LAPLACE 1 3.1% 34.5%
MODELADO DE SISTEMAS FISICOS POR MEDIO DE LA FUNCION 1 3.1% 37.6%
DE TRANSFERENCIA

7 MODELADO DE SISTEMAS FiSICOS POR MEDIO DE LAS 1 3.1% 40.7%
VARIABLES DE ESTADO

8 MODELADO DE SISTEMAS FiSICOS EN TIEMPO DISCRETO 1 3.1% 43.8%

9 MODELADO DE SISTEMAS FiSICOS EN EL DOMINIO DE LA 1 3.1% 46.9%
FRECUENCIA

10 CONTROL AUTOMATICO DE SISTEMAS FISICOS 1 3.1% 50%

11 PRACTICAS PROFESIONALES 16 50% 100%
TOTALES 32 100




CONTENIDO DEL PROGRAMA LABORATORIO DE MODELADO DE SISTEMAS FiSICOS

PRACTICA 1. INTRODUCCION A HERRAMIENTAS COMPUTACIONALES PARA EL MODELADO DE SISTEMAS
FisICOS.
Objetivo/Competencia:

El Estudiante relaciona los modelos matematicos que representan el comportamiento de sistemas fisicos con
herramientas computacionales, que le ayudard en la solucién de estos modelos. Ademas, conocera el uso de
herramientas computacionales en operaciones basicas de algebra lineal, matematica simbdlica, etc., y el uso de
representaciones graficas en 2D y 3D.

PRACTICA 2. MODELADO DE SISTEMAS MECANICOS

Objetivo/Competencia:
El Estudiante utiliza diversas metodologias para solucionar modelos matematicos de diferentes sistemas mecanicos,
como son resortes, amortiguadores, engranes, etc., en el dominio del tiempo, utilizando herramientas
computacionales, y considerando el criterio de cuerpos rigidos y flexibles.

PRACTICA 3. MODELADO DE SISTEMAS ELECTRICOS

Objetivo/Competencia:

El Estudiante utiliza diferentes procedimientos para la solucién de los modelos matematicos de sistemas eléctricos,
relacionando diversos componentes como son los resistores, capacitores e inductores mediante circuitos eléctricos
(Circuitos RLC), con diferentes fuentes de corriente y voltaje, adicionalmente se analiza el comportamiento de
amplificadores operacionales, utilizando herramientas computacionales.

PRACTICA 4. MODELADO DE SISTEMAS TERMICOS
Objetivo/Competencia:

El Estudiante conoce diversos procedimientos para la solucion de los modelos matematicos de sistemas térmicos y
de dinamica de fluidos usando herramientas computacionales.

PRACTICA 5. MODELADO DE SISTEMAS MEDIANTE DE LA TRANSFORMADA DE LAPLACE
Objetivo/Competencia:

El Estudiante conoce el uso de herramientas computacionales para el modelado de sistemas fisicos (mecanicos,
eléctricos, térmicos) usando el método de la transformada de Laplace, reduciendo la complejidad del modelo.

PRACTICA 6. MODELADO DE SISTEMAS MEDIANTE DE LA FUNCION DE TRANSFERENCIA
Objetivo/Competencia:
El Estudiante conoce el uso de la transformada de Laplace en la obtencidon de la funcion de transferencia,
caracterizando el comportamiento de los sistemas fisicos, y su relacién con los parametros de entrada y salida del
sistema. Tanto en sistemas de SISO (Single Input-Single Output) y MIMO (Multiple Input- Multiple Output).

PRACTICA 7. MODELADO DE SISTEMAS MEDIANTE VARIABLES DE ESTADO
Objetivo/Competencia:

El Estudiante conoce el modelado, con herramientas computacionales, mediante las variables de estado, en
sistemas SISO y MIMO, en el dominio del tiempo. Tanto en sistemas de varios grados de libertad y sistemas con
no-linealidades.

PRACTICA 8. MODELADO DE SISTEMAS EN TIEMPO DISCRETO
Objetivo/Competencia:

El Estudiante conoce el modelado, con herramientas computacionales, en tiempo discreto de sistemas fisicos, tanto
SISO como MIMO.

PRACTICA 9. MODELADO DE SISTEMAS EN EL DOMINIO DE LA FRECUENCIA
Objetivo/Competencia:

El Estudiante conoce el andlisis de sistemas fisicos, con herramientas computacionales, en el dominio de la
frecuencia, utilizando la funcién de transferencia compleja (Z). Tanto en sistemas SISO y MIMO.

PRACTICA 10. CONTROL AUTOMATICO DE SISTEMAS FiSICOS

Objetivo/Competencia:
El Estudiante conoce el modelado de sistemas de control automatico basico como control Proporcional (P), Integral
(1), Derivativo (D), hasta el control robusto (PID), tanto en lazos de control abierto y cerrado.

PRACTICA 11. PRACTICAS PROFESIONALES
Objetivo/Competencia:



El estudiante practica en un ambiente profesional los conocimientos adquiridos a lo largo de la carrera.

ESTRATEGIA DIDACTICA

Exposicion oral

Busqueda de informacién documental por parte del alumno.

Técnicas grupales para la resolucion de ejercicios.

Tareas y trabajos extra clase.

XX |X X |X

Utilizacion de recursos audiovisuales y de tecnologia de punta.

Exposiciones por parte del alumno.

x

Participacién del alumno en clase.

X | Participacién activa del alumno en la construccidn de su conocimiento.

Seminarios.

X | Taller para la solucién de Problemas.

X | Practicas de Laboratorio.

Practicas de campo.

Otras:

ELEMENTOS DE EVALUACION

Participacién en clase.

Ejercicios y trabajos realizados en el Taller.

Trabajos y tareas extra clase.

Exposicion de temas de investigacion en forma grupal e individual.

Practicas de laboratorio reportadas por escrito.

X |IX|X|X|X]|X

Participaciones.

Examenes parciales.

Examenes departamentales.

Otros

PERFIL DEL DOCENTE

en cursos o seminarios de iniciacion en la prdctica docente.

Licenciatura en Ingenieria Mecdnica, o en carreras cuyo contenido en el drea de ingenieria mecdnica sea
similar. Deseable haber realizado estudios de posgrado, contar con experiencia docente o haber participado

Comunicacidn
(transmisién de
conocimiento).

Geometria Analitica
Mecaénica Vectorial

Célculo Capacidad de analisis y
sintesis.
Manejo de materiales
didacticos.
Creatividad.

Capacidad para realizar

analogias y
comparaciones en forma
simple.

Capacidad para motivar
al Auto Estudio, el
Razonamiento vy la
investigacion.

CONOCIMIENTOS EXPERIENCIA HABILIDADES ACTITUDES
PROFESIONAL
Algebra Haber impartido clase. Domino de la asignatura | Etica.
Trigonometria Formacion pedagdgica. Manejo de grupos Honestidad.

Compromiso con la

docencia.
Critica Fundamentada.
Respeto y Tolerancia.

Responsabilidad
Cientifica.

Liderazgo.

Superacion personal,
docente y profesional.

Espiritu cooperativo.
Puntualidad.

Compromiso social.
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