
Control de sistemas mecánicos 
Clave: ET1204 Especialidad: Instrumentación y Control Trimestre: 3 
Créditos: 6 Horas teoría: 48 Horas laboratorio: 0 Tipo: Optativa 
Objetivo: Proporcionar las herramientas básicas para el modelado de la dinámica de sistemas 
mecánicos y el análisis de los mismos, así como algunas técnicas para el diseño de controladores 
y observadores de estado 

Temario  

1. INTRODUCCION (14 hrs.)  
    (a) Cinemática  
    (b) Ecuaciones de Lagrange  
        Formulación hamiltoniana  
        Restricciones no holonómicas  
    (c) Modelos  
        Osciladores  
        Manipuladores mecánicos  
    (d) Fricción  
        Diferentes tipos de fricción: estática, dinámica, discontinua  
        Modelos de fricción  
2. ANÁLISIS (14 hrs.)  
    (a) Sistemas discontinuos  
        Solución  
        Modos deslizantes  
        Oscilaciones  
    (b) Estabilidad de Lyapunov  
        Teorema de Lasalle  
        Estabilidad de sistemas discontinuos  
        Estabilidad de sistemas conmutados  
    (c) Ejemplos  
3. CONTROL (20 hrs.)  
     (a) Sistemas totalmente actuados  
        Control convencional  
        Control PD y variantes  
        Linealización por retroalimentación  
        Pasividad  
        Modos deslizantes  
        H infinito  
    (b) Sistemas subactuados  
        Modos deslizantes  
        Control Discontinuo  
        Gradiente de velocidad  
    (c) Sincronizacion de sistemas mecánicos  



        Sincronización por modos deslizantes  
        Sincronización discontinua  
    (d) Diseño de observadores  
    (e) Ejemplos  
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