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DATOS GENERALES

Nivel Educativo:

Maestria

Nombre del Plan de Estudios:

Maestria en Ciencias de la Electrénica, Opcion
en Automatizacién

Modalidad Académica:

Presencial

Nombre de la Asignatura:

Ubicacion:

Correlacion:

Asignaturas Precedentes:

Asignaturas Consecuentes:

Conocimientos, habilidades, actitudes y
valores previos:

Conocimientos:

e Conocimientos en el area de Ciencias Exactas

(Matematicas y Fisica).
e Conocimientos en el area de Control Digital y
Control Lineal.

Habilidades:

e Auto-aprendizaje.

e Capacidad de analisis.

e Capacidad de sintesis.

e Plantear y resolver problemas.
Actitudes:

e Disposicion para trabajo en equipo.
Participacién activa.
Interés por el conocimiento y la investigacion.
Apertura al cambio y al didlogo.
Compromiso.

e Colaboracion.
Valores:

e Respeto.

e Tolerancia.

e Honestidad.

e Responsabilidad.
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2. CARGA HORARIA DEL ESTUDIANTE (Ver matriz 1)

Horas por periodo Total de Numero de
Concepto ) o horas por < 1
Teoria Practica periodo créditos
Horas teoria y practica
(10 horas-clase téoricas = 1 crédito) 50 40 90 7
(20 horas-clase practicas = 1 crédito)
Total 50 40 90 7
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3. REVISIONES Y ACTUALIZACIONES

Autores:

Fecha de disefo:

Fecha de la ultima actualizacion:

Fecha de aprobacién por parte del
Comité Académico:

Fecha de aprobacién por parte de la
Academia del Programa:

Fecha de aprobacién por parte del
Secretario Académico:

Fecha de aprobacién por parte del
CUA:

Revisores:

Sinopsis de la revisién y/o
actualizacion:

4. PERFIL DESEABLE DEL PROFESOR (A) PARA IMPARTIR LA ASIGNATURA:

Disciplina profesional:

Sistemas de Control

Nivel académico:

Experiencia docente:

Experiencia profesional:

5. OBJETIVOS:
5.1

General: Estudiar las bases teoricas de los sistemas no lineales en general, su descripcion

analitica y sus caracteristicas para aplicarlas en el disefio de controladores, para la solucion

de problemas de Control.

5.2 Especificos:

[Control No Lineal]




Benemérita Universidad Auténoma de Puebla
Vicerrectoria de Docencia

Vicerrectoria de Investigacion y Estudios de Posgrado
Facultad de Ciencias de la Electrdnica

e Estudiar los fundamentos matematicos relacionados con los fendmenos fisicos de los
sistemas no lineales.

o Comprender la relacion entre los sistemas lineales y los no lineales.

o Estudiar y comprender las diferentes clases de problemas de estabilidad involucradas
en el estudio de los sistemas dinamicos no lineales.

o Ultilizar la aproximacion en el espacio de estados para modelar sistemas dinamicos no
lineales y analizar su estabilidad en el sentido entrada-salida.

o Disenar sistemas de control no lineal mediante diferentes técnicas.

Nota: Cada objetivo debera ser congruente con los contenidos de las unidades del programa de

asignatura. (Deberan coincidir con los mencionados en el punto 7)

6. REPRESENTACION GRAFICA DE LA ASIGNATURA:
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7. CONTENIDO
. Contenido Bibliografia
. Objetivo o .
Unidad e Tematico/Actividades . . .
Especifico .. Basica Complementaria
de aprendizaje
1 Estudiar los 1.1 Introduccion. 1. Nonlinear 1. Nonlinear
Preliminares fundamentos 1.2 Fendmenos fisicos Systems, 3ed. Systems
At matematicos . i flia
matematicos relacionados no lineales. Hassan. K, Khalil, A_naI|S|s.
Parson, 2017. M. Vidyasagar,
con los 1.3 Puntos de 2 Applied = : Hall
fenomenos equilibrio. NonliﬁeaprpControI rentice Hall,
fisicos de los | 1.4 Retratos de fase. St o 1993.
sistemas no 1.5 Orbitas J-J Slotine, y Li
lineales Periodicas Welping,
Pearson, Prentice
Hall, 1991
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Objetivo Contenido Bibliografia
e Especifico LR AR EC L Basica Complementaria
de aprendizaje
3. PhasePlane
2 Comprenderla | 2.1 Comportamiento 1. Nonlinear 1. Nonlinear
Sistemas de relacion entre cualitativo de los Systems. Control Systems
segundo orden los sistemas sistemas lineales Hassan. K, Khalil, I.
lineales y los no 2.2 Multiples puntos de Prentice Hall, A. Isidori,
lineales equilibrio 2007. Springer-
2.3 Comportamiento 2. Applied Verlag.
cualitativo cerca de los | Nonlinear Control. 2012.
puntos de equilibrio J-J Slotine, y Li 2 Nonlinear
2.4 Ciclos limite Weiping, Systems:
2.5 Construccion de Pearson, Prentice Analysis stability
los Retratos de fase Hall, 1991 and control.
2.6 Existencia de las 3. PhasePlane Sankar S. Sastry,
orbitas periddicas Springer-Verlag,
1999.
3 Estudiar y 3.1 Sistema 1. Nonlinear 1. Nonlinear
Estabilidad de | comprender las auténomo Systems, 3ed. Systems
Lyapunov diferentes 3.2 El Principio de Hassan. K, Khalil, Analisis.
clases de Invarianza Parson, 2017. M. Vidyasagar,
problemas de | 3.3 Sistemas lineales y 2. Applied Prentice Hall,
estabilidad linealizacidn Nonllnea_r Contrql. 1993.
involucradas en | 34 Funciones de -l Stotine, y Li
ol estudio de comparacion Weiping,
. 3.5 Sistemas no Pearson, Prentice
los sistemas auténomos Hall, 1991
dinamicos N0 | 3 g Estabilidad entrada | 3. PhasePlane
lineales a estado
4 Utilizar la 4.1 Estabilidad £ 1. Nonlinear 1. Nonlinear
Estabilidad aproximacion 4.2 Estabilidad £ de Systems, 3ed. Control Systems
Entrada—Salida | gn ¢l espacio modelos de estado Hassan. K, Khalil, II. A. Isidori,
de estados para 4.3 Ganancia £, Parson, 2_01 7. Springer-
modelar 4.4 Teorema de 2. Applied Verlag.
sistemas Pequena Ganancia Nonlmea_r Contrql. 2012.
dinamicos no I VSVIo_tlr_mrc]e, yH 2. Nonlinear
lineales y eIping. Systems:
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Objetivo Contenido Bibliografia
e Especifico LR AR EC L Basica Complementaria
de aprendizaje
analizar su Pearson, Prentice | Analysis stability
estabilidad en Hall, 1991 and control.
el sentido 3. PhasePlane | Sankar S. Sastry,
entrada-salida Springer-Verlag,
1999.
5 Disefiar 5.1 Estabilizacion por 1. Nonlinear 1. Nonlinear
Control por sistemas de Linealizacion Systems, 3ed. Control Systems
retroalimentacion | control no lineal | 9-2 Control Integral por | Hassan. K, Khalil, II. A. Isidori,
mediante Linealizacion Parson, 2017. Springer-
diferentes 9.3 Linealizacion 2. Applied Verlag.
métodos entrada - salida Nonlinear Control. 2012.
5.4 Linealizacion del J-J Slotine, y Li 2. Nonlinear
estado completo Weiping, Systems:
Pearson, Prentice | Analysis stability
Hall, 1991 and control.

3. PhasePlane

Sankar S. Sastry,
Springer-Verlag,
1999.

Nota: La bibliografia debera ser amplia, actualizada (no mayor a cinco afios) con ligas, portales y paginas de
Internet, se recomienda utilizar el modelo editorial que manejen en su unidad académica (APA, MLA, Chicago,

etc.) para referir la bibliografia
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8. CONTRIBUCION DEL PROGRAMA DE ASIGNATURA AL PERFIL DE EGRESO

Asignatura

Perfil de egreso

(anotar en las siguientes tres columnas, como contribuye la

asignatura al perfil de egreso )

Conocimientos

Habilidades

Actitudes y valores

Control No Lineal

Conceptos
especializados en
control de sistemas
no lineales, analisis,
disefo e
implementacioén.

Comunicacion asertiva.

Comprension de
textos.

Pensamiento formal.
Plantear y resolver
problemas.
Apropiarse de
diferentes métodos y

técnicas para disefar e

implementar
controladores para
sistemas no lineales.
Desarrollar y aplicar
técnicas, métodos y
procesos pertinentes
para el analisis de
problemas y sintesis
de soluciones,
mediante tecnologias
en el area de sistemas
controlados por
computadora.

e Mantener un alto
sentido de
responsabilidad por
la funcién y las
actividades que le
sean asignadas.

¢ Iniciativa, constancia
y perseverancia ante
las tareas
asignadas.

e Disposicion para
colaborar en equipos
de trabajo.

e Compromiso social,
tolerancia,
solidaridad y respeto
en la convivencia
cotidiana.

e Empatia y apertura
al dialogo.

9. Describa como el eje o los ejes transversales contribuyen al desarrollo de la asignatura (ver
sintesis del plan de estudios en descripcion de la estructura curricular en el apartado: ejes

transversales)

Eje (s) transversales

Contribucién con la asignatura

Formaciéon Humana y Social

El alumno debe discutir y llegar a acuerdos de
forma democratica y critica para dar soluciones
a problemas presentados en la asignatura los
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cuales generalmente tiene diferentes maneras
de resolverse.

Desarrollo de Habilidades en el uso de las
Tecnologias de la Informacion y la
Comunicacion

Uso de internet para la busqueda de
informacioén pertinente a la asignatura en
bibliotecas virtuales.

Desarrollo de Habilidades del Pensamiento
Complejo

A partir de lo aprendido en clase, el alumno es
capaz de disefiar y construir por si mismo o en
grupo un controlador, bajos distintas técnicas,
para resolver un problema relacionado con un
sistema no lineal.

Lengua Extranjera

Lectura de bibliografia en inglés.

Innovacion y Talento Universitario

El alumno puede disefiar un sistema de control
para una planta de tipo no lineal, el cual puede
ser mediante el uso de una computadora y
mediante técnicas de control no lineal, como
parte fundamental de la activacién o el control
de un proyecto de trabajo mas amplio que
pueda responder a las necesidades del entorno.

Educacion para la Investigacion

El estudiante llevara a cabo trabajos de
investigacion en donde podra constatar de
manera experimental los resultados obtenidos
tedricamente en relacion con las respuestas del
empleo de técnicas de control no lineal.

[Control No Lineal]
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10. ORIENTACION DIDACTICO-PEDAGOGICA. (Enunciada de manera general para aplicarse
durante todo el curso)
Estrategias y Técnicas de aprendizaje-ensefanza Recursos didacticos

Estrategias de aprendizaje: e Canon de Video.
e Lecturas e Proyector de acetatos.
e Reflexiones e  Plumon y pizarrén.
e Investigaciones e Computadora.
e  Simulaciones en computadora e Programas de Cémputo.
o Experimentaciones en laboratorio e Biblioteca.
e Simuladores de disefio.
Estrategias de ensefanza: . .
e Materiales de laboratorio:

e Aprendizaje colaborativo.
e Aprendizaje basado en problemas.
e  Solucién de Problemas.

o Osciloscopio
Generador de funciones
Tarjeta de adquisicion de datos

Ambientes de aprendizaje: Fuentes de alimentacion

OO0 O0OO0OO0OO0

e Aula Multimetro.
e Laboratorio, ietnsodres
ctuadores

e Centro de computo.

Actividades y experiencias de aprendizaje:
e Taller de solucién de ejercicios.
o Visita a laboratorios avanzados.

Técnicas

e  Exposicion.

Practicas en Laboratorios.
Técnicas Grupales.
Estudio de casos.

Lluvia de ideas.
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11. CRITERIOS DE EVALUACION (de Jos siguientes criterios propuestos elegir o agregar los
que considere pertinentes utilizar para evaluar la asignatura y eliminar aquellos que no utilice,
el total sera el 100%)

Criterios Porcentaje
Examenes 50%
Simulaciones por computadora 30%
Tareas 20%
Total 100%

Nota: Los porcentajes de los rubros mencionados seran establecidos por la academia, de acuerdo a los objetivos
de cada asignatura.

12. REQUISITOS DE ACREDITACION (Reglamento de procedimientos de requisitos para la
admision, permanencia y egreso de los alumnos de la BUAP)

Estar inscrito como alumno en la Unidad Académica en la BUAP

Asistir como minimo al 80% de las sesiones

La calificacion minima para considerar un curso acreditado sera de 7

Cumplir con las actividades académicas y cargas de estudio asignadas que sefiale el PE

13. Anexar (copia del acta del Comité Académico y de la Academia con el Vo. Bo. del Secretario
de Investigacion y Estudios de Posgrado)

[Control No Lineal]
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Materia: Control No Lineal
Clave: MCEA 20700
Responsable: Amparo Dora Palomino Merino

Modificaciones al programa de materia

Rubro Modificaciones
1) Contenido Sin cambio
2) Bibliografia
2a) Basica Se actualizd: Nonlinear systems, Hassan K.

Khalil, Prentice Hall, 2007, por: Nonlinear
systems 3ed, Hassan K. Khalil, Pearson, 2017

2b) Complementaria Se actualizd: Nonlinear control systems, an
introduction, A. Isidori, Springer-Verlag, 1990,
por: Nonlinear control systems Il, A. Isidori,
Springer 2012

2) Horas por unidad tematica

3) 5 horas/semana 5 horas/semana
4) 90 horas total curso 105 horas/semestre
45 Tedricas 65 horas/tedricas
45 Practicas 40 horas/practicas
5) Criterios de evaluacion Sin cambio
6) Porcentaje de modificacion %5

Nota: La relatoria de las modificaciones se debe realizar lo mas descriptiva posible, esto
para enfatizar claramente cuales fueron las modificaciones y estas sean evidentes al
evaluador en el programa de materia.

Recuerde que la modificaciéon es del programa de materia del 2017 (que es el que se envia
ahora) a la versién 2018, que es la que se esta solicitando.

Los cambios generales acordados por la Academia ya estan considerados, sin embargo se
solicita la revisidon de estos por parte del responsable de materia como apoyo para
aminorar los errores.

Coordinacion MCEA
1/03/2018
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DATOS GENERALES

Nivel Educativo:

Maestria

Nombre del Plan de Estudios:

Maestria en Ciencias de la Electronica, Opcién
en Automatizacién

Modalidad Académica:

Presencial

Nombre de la Asignatura:

Ubicacion:

Correlacion:

Asignaturas Precedentes:

Asignaturas Consecuentes:

Conocimientos, habilidades, actitudes y

valores previos:

Conocimientos:
e Conocimientos en el area de Ciencias Exactas
(Matematicas y Fisica).
e Conocimientos en el area de Control Digital y
Control Lineal.
Habilidades:
o Auto-aprendizaje.
¢ Capacidad de analisis.
¢ Capacidad de sintesis.
e Planteary resolver problemas.
Actitudes:
o Disposicion para trabajo en equipo.
Participacion activa.
Interés por el conocimiento y la investigacion.
Apertura al cambio y al dialogo.
Compromiso.
e Colaboracion.
Valores:
e Respeto.
e Tolerancia.
e Honestidad.
e Responsabilidad.
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2. CARGA HORARIA DEL ESTUDIANTE (Ver matriz 1)

Horas por periodo Total de Nimero de
Concepto ) . horas por 1
Teoria Practica periodo créditos
Horas teoria y practica
(10 horas-clase téoricas = 1 crédito) 50 40 90 7
(20 horas-clase practicas = 1 crédito)
Total 50 40 90 7
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3. REVISIONES Y ACTUALIZACIONES

Autores:

Fecha de diseno:

Fecha de la ultima actualizacion:

18 de septiembre de 2019

Fecha de aprobacion por parte del
Comité Académico:

18 de septiembre de 2019

Fecha de aprobacion por parte de la
Academia del Programa:

18 de septiembre de 2019

Fecha de aprobacion por parte del
Secretario Académico:

Fecha de aprobacion por parte del
CUA:

Revisores:

Sinopsis de la revision y/o
actualizacion:

4. PERFIL DESEABLE DEL PROFESOR (A) PARA IMPARTIR LA ASIGNATURA:

Disciplina profesional:

Sistemas de Control

Nivel académico:

Experiencia docente:

Experiencia profesional:

5. OBJETIVOS:
5.1

General: Estudiar las bases teoricas de los sistemas no lineales en general, su descripcion

analitica y sus caracteristicas para aplicarlas en el disefio de controladores, para la solucion

de problemas de Control.

5.2 Especificos:
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e Estudiar los fundamentos matematicos relacionados con los fendmenos fisicos de los
sistemas no lineales.

o Comprender la relacion entre los sistemas lineales y los no lineales.

o Estudiar y comprender las diferentes clases de problemas de estabilidad involucradas
en el estudio de los sistemas dinamicos no lineales.

e Ultilizar la aproximacion en el espacio de estados para modelar sistemas dinamicos no
lineales y analizar su estabilidad en el sentido entrada-salida.

e Disenar sistemas de control no lineal mediante diferentes técnicas.

Nota: Cada objetivo debera ser congruente con los contenidos de las unidades del programa de

asignatura. (Deberan coincidir con los mencionados en el punto 7)

6. REPRESENTACION GRAFICA DE LA ASIGNATURA:

[Control No Lineal]
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7. CONTENIDO
‘e Contenido Bibliografia
Unidad Objetive | 1. 1atico/Actividades - :
Especifico de aprendizaje Basica Complementaria
1 Estudiar los 1.1 Introduccion. 1. Nonlinear 1. Nonlinear
Preliminares fundamgptos 1.2 Fendmenos fisicos Systems, 3ed. Systems
matematicos matematicos no lineales. Hassan. K, Khalil, Analisis.
relacionados Parson, 2017. M. Vidyasagar
con los 1.3 Puntos de : . ,
fenomenos equilibrio. 2. Applied Prentice Hall,
fisicos de los 1.4 Retratos de fase. Nonllgfzar Contlr_gl. 1993.
sistemas no 1.5 Orbitas - O.t".]e’ yH
lineales Periodicas Weiping,
Pearson, Prentice
Hall, 1991
3. PhasePlane
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_ Objetivo ’(_:onteni_d? Bibliografia
AEEr Especifico Ten;a;:;i ::;'i‘::}:des Basica Complementaria
2 Comprenderla | 2.1 Comportamiento 1. Nonlinear 1. Nonlinear
Sistemas de relacion entre cualitativo de los Systems. Control Systems
segundo orden los sistemas sistemas lineales Hassan. K, Khalil, 1.
lineales y los no 2.2 Multiples puntos de Prentice Hall, A. Isidori,
lineales equilibrio 2007. Springer-
2.3 Comportamiento 2. Applied Verlag.
cualitativo cerca de los | Nonlinear Control. 2012.
puntos de equilibrio J-J Slotine, y Li 2 Nonlinear
2.4 Ciclos limite Weiping, Systems:
2.5 Construccion de | Pearson, Prentice Analysis stability
los Re'tratoslde fase Hall, 1991 and control.
2.§ E_mstenqg Qe las 3. PhasePlane Sankar S. Sastry,
orbitas periddicas Springer-Verlag,
1999.
3 Estudiary 3.1 Sistema 1. Nonlinear 1. Nonlinear
Estabilidad de | comprender las auténomo Systems, 3ed. Systems
Lyapunov diferentes 3.2 El Principio de Hassan. K, Khallil, Analisis.
clases de Invarianza Parson, 2017. M. Vidyasagar,
problemas de | 3-3 Sistemas lineales y 2. Applied Prentice Hall,
estabilidad linealizacion Nonllnea.r Contrql. 1993.
involucradas en | 34 Funciones de -] Sjotine, y Li
ol estudio de comparacion Weiping,
. 3.5 Sistemas no Pearson, Prentice
I(.)SISIS.temaS AUtENOMoS Hall, 1991
dinamicosno | 3 g Estabilidad entrada | 3. PhasePlane
|Inea|eS a estado
4 Utilizar la 4.1 Estabilidad £ 1. Nonlinear 1. Nonlinear
Estabilidad aproximacion 4.2 Estabilidad £ de Systems, 3ed. Control Systems
Entrada—Salida | en gl espacio modelos de estado Hassan. K, Khalil, . A. Isidori,
de estados para 4.3 Ganancia £ Parson, 2017. Springer-
modelar 4.4 T~eorema de 2. Applied Verlag.
sistemas Pequefa Ganancia Nonlinear Control. 2012.
o J-J Slotine, y Li :
dinamicos no L 2. Nonlinear
i Weiping, Systems:
lineales y Pearson, Prentice ye "
analizar su ' Analysis stability
” Hall, 1991 and control.
estabilidad en 3.PhasePlane | ganiar S Sastry
€l Se”t'd‘? Springer-Verlag,
entrada-salida 1999.
5 Disefiar 5.1 Estabilizacién por 1. Nonlinear 1. Nonlinear
Control por sistemas de Linealizacion Systems, 3ed. Control Systems
retroalimentacion | control no lineal | 9-2 Control Integral por | Hassan. K, Khalil, II. A. Isidori,
mediante Linealizacion Parson, 2017.
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Objetivo Contenido Bibliografia
Unidad Especifico Tematico/Actividades Basica Complementaria
de aprendizaje
diferentes 5.3 Linealizacion 2. Applied Springer-
métodos entrada - salida Nonlinear Control. Verlag.
5.4 Linealizacion del J-J Slotine, y Li 2012.
estado completo Weiping, 2. Nonlinear
Pearson, Prentice Systems:
Hall, 1991 Analysis stability
3. PhasePlane and control.
Sankar S. Sastry,
Springer-Verlag,
1999.

Nota: La bibliografia debera ser amplia, actualizada (no mayor a cinco afios) con ligas, portales y paginas de
Internet, se recomienda utilizar el modelo editorial que manejen en su unidad académica (APA, MLA, Chicago,

etc.) para referir la bibliografia
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8. CONTRIBUCION DEL PROGRAMA DE ASIGNATURA AL PERFIL DE EGRESO

Asignatura

Perfil de egreso

(anotar en las siguientes tres columnas, como contribuye la

asignatura al perfil de egreso )

Conocimientos

Habilidades

Actitudes y valores

Control No Lineal

Conceptos
especializados en
control de sistemas
no lineales, analisis,
disefio e
implementacion.

Comunicacion asertiva.
Comprensioén de
textos.

Pensamiento formal.
Plantear y resolver
problemas.
Apropiarse de
diferentes métodos y
técnicas para disefar e
implementar
controladores para
sistemas no lineales.
Desarrollar y aplicar
técnicas, métodos y
procesos pertinentes
para el analisis de
problemas y sintesis
de soluciones,
mediante tecnologias
en el area de sistemas
controlados por
computadora.

e Mantener un alto
sentido de
responsabilidad por
la funcion y las
actividades que le
sean asignadas.

e Iniciativa, constancia
y perseverancia ante
las tareas
asignadas.

e Disposicion para
colaborar en equipos
de trabajo.

e Compromiso social,
tolerancia,
solidaridad y respeto
en la convivencia
cotidiana.

e Empatia y apertura
al dialogo.

9. Describa como el eje o los ejes transversales contribuyen al desarrollo de la asignatura (ver
sintesis del plan de estudios en descripcion de la estructura curricular en el apartado: ejes
transversales)

Eje (s) transversales

Formacion Humana y Social

Contribucién con la asignatura

El alumno debe discutir y llegar a acuerdos de
forma democratica y critica para dar soluciones
a problemas presentados en la asignatura los
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cuales generalmente tiene diferentes maneras
de resolverse.

Desarrollo de Habilidades en el uso de las
Tecnologias de la Informacion y la
Comunicacion

Uso de internet para la busqueda de
informacion pertinente a la asignatura en
bibliotecas virtuales.

Desarrollo de Habilidades del Pensamiento
Complejo

A partir de lo aprendido en clase, el alumno es
capaz de disefar y construir por si mismo o en
grupo un controlador, bajos distintas técnicas,
para resolver un problema relacionado con un
sistema no lineal.

Lengua Extranjera

Lectura de bibliografia en inglés.

Innovacion y Talento Universitario

El alumno puede disefiar un sistema de control
para una planta de tipo no lineal, el cual puede
ser mediante el uso de una computadora y
mediante técnicas de control no lineal, como
parte fundamental de la activacion o el control
de un proyecto de trabajo mas amplio que
pueda responder a las necesidades del entorno.

Educacion para la Investigacion

El estudiante llevara a cabo trabajos de
investigacion en donde podra constatar de
manera experimental los resultados obtenidos
teéricamente en relacion con las respuestas del
empleo de técnicas de control no lineal.

[Control No Lineal]
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10. ORIENTACION DIDACTICO-PEDAGOGICA. (Enunciada de manera general para aplicarse
durante todo el curso)
Estrategias y Técnicas de aprendizaje-ensefianza Recursos didacticos

Estrategias de aprendizaje: e Cafion de Video.
e Lecturas e Proyector de acetatos.
e Reflexiones e  Plumédn y pizarrén.
e Investigaciones e Computadora.
e  Simulaciones en computadora e Programas de Computo.
e Experimentaciones en laboratorio e Biblioteca.
. - e  Simuladores de disefio.
Estrategias de ensefianza: . .
e  Materiales de laboratorio:

e Aprendizaje colaborativo.
e Aprendizaje basado en problemas.
e  Solucién de Problemas.

o  Osciloscopio
Generador de funciones
Tarjeta de adquisicion de datos

Ambientes de aprendizaje: Fuentes de alimentacion

OO0 O0OO0OO0O0

e Aula Multimetro.
e Laboratorio, ie:scijres
ctuadores

e Centro de computo.

Actividades y experiencias de aprendizaje:
e Taller de solucién de ejercicios.
e \Visita a laboratorios avanzados.

Técnicas

e  Exposicion.

Practicas en Laboratorios.
Técnicas Grupales.
Estudio de casos.

Lluvia de ideas.

[Control No Lineal]



Benemérita Universidad Auténoma de Puebla
Vicerrectoria de Docencia

Vicerrectoria de Investigacion y Estudios de Posgrado
Facultad de Ciencias de la Electrénica

11. CRITERIOS DE EVALUACION (de los siguientes criterios propuestos elegir o agregar los
que considere pertinentes utilizar para evaluar la asignatura y eliminar aquellos que no utilice,
el total sera el 100%)

Criterios Porcentaje
Examenes 50%
Simulaciones por computadora 30%
Tareas 20%
Total 100%

Nota: Los porcentajes de los rubros mencionados seran establecidos por la academia, de acuerdo a los objetivos
de cada asignatura.

12. REQUISITOS DE ACREDITACION (Reglamento de procedimientos de requisitos para la
admision, permanencia y egreso de los alumnos de la BUAP)

Estar inscrito como alumno en la Unidad Académica en la BUAP

Asistir como minimo al 80% de las sesiones

La calificacidon minima para considerar un curso acreditado sera de 7

Cumplir con las actividades académicas y cargas de estudio asignadas que sefale el PE

13. Anexar (copia del acta del Comité Académico y de la Academia con el Vo. Bo. del Secretario
de Investigacion y Estudios de Posgrado)

[Control No Lineal]
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BENEMERITA UNIVERSIDAD AUTONOMA DE PUEBLA
FACULTAD DE CIENCIAS DE LA ELECTRONICA
MAESTRIA EN CIENCIAS DE LA ELECTRONICA,

OPCION EN AUTOMATIZACION
MINUTA DE REUNION
COMITE ACADEMICO

REUNION EXTRAORDINARIA

Folio: C8-72a

Siendo las 11:30 horas del dia 18 DE SEPTIEMBRE DE 2019 nos hacemos presentes:

Dra. Maria Aurora Diozcora Vargas Trevifio, Profesora Inv estigadora

Dr. José Eligio Moisés Gutiérrez Arias. Profesor Investigador

Dra. Amparo Dora Palomino Merino. Profesora Investigadora

Dr. Carlos Leopoldo Pando Lambruschini. Profesor Investigador

Dr. Gerardo Mino Aguilar. Secretario de Investigacién

Dra. Olga Guadalupe Félix Beltrdn. Coordinador Maestria en Ciencias de la Flectrénica. Opeion
en Automatizacion (MCEA)

en la Sala de Juntas de Posgrado. 1FCE6/201. Puebla. Pue.. con el siguiente orden del dia:

1. Pase de lista.
2. Programas de materia de las asignaturas optativas de la MCEA.

3. Asuntos generales,

Relatoria de 1a Reunion:

1) PASE DE LISTA. Asistieron los miembros del Comité Académico Dra. Maria Aurora Diozcora

it

Vargas Trevifio, Profesora Investigadora, Dr. José Eligio Moisés Gutiérrez Arias, Profesor
Investigador, Dra. Amparo Dora Palomino Merino, Profesora Investigadora, Dr. Carlos
Leopoldo Pando Lambruschini, Profesor Investigador, Dra. Olga Guadalupe Félix Beltran,
Coordinadora Maestria en Ciencias de la Electrénica, Opcion en Automatizacion.

[~
d
-
¢
J4
A

PROGRAMAS DE MATERIA DE LAS ASIGNATURAS OPTATIVAS DE LA MCEA. La Coordinadora i :

MCEA solicita a los miembros del Comité Académico (CA) ratificar la evaluacion de los
programas de materia de las asignaturas del Plan de Estudios del programa de maestria, los
cuales han sido sometidos a revision, en cuanto a formato, actualizacion de bibliografia y, en
algunos casos, modificacion parcial del contenido para su actualizacién. La Academia del
programa de maestria en Reunion Ordinaria con minuta No. de Folio ACADMCEA/1809/2019
ha aprobado la actualizacién de los mismos.

1/2
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El Comité Académico aprueba la actualizacién de los programas de materia optativas y
obligatorias presentados a la fecha.

APROBADO: 5 (DIEZ) VOTOS A FAVOR, 0 (CERO) EN CONTRA Y 0 (CERO)
ABSTENCIONES.

2) ASUNTOS GENERALES: En esta reunién no se trataron asuntos generales.

Siendo las 112:00:00 Hrs. nos retiramos ¥ para constancia de estos hechos firmamos la
presente.

& , ‘A‘
;Sm«!(,;\ﬂ Nz~
Dra. Maria Aurora Diozcora Vargas Treviio
Profesora Investigadora

G

Dr. José Eligio Moisés Gutiérrez Arias
Profesor Investigador

Dra. Amparo Dora Palomino Merino
Profesora Investigadora

CarlosFando

Dr. Carlos Leopoldo Pande Lambruschini
Profesor Investigador
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