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JUSTIFICACION:

La teoria del control ha jugado un papel vital en el avance de la ciencia aplicada y las ingenierias y
por lo tanto su aplicacion es diversa. El conocimiento de los principios basicos de esta teoria es
fundamental para el desarrollo de sistemas de control digital y robética.

OBJETIVO GENERAL DE LA MATERIA:

Que el alumno analice y sintetice sistemas de control automatico; para su aplicacion en la
programacion de control de procesos, sistemas roboticas y de automatizacion industrial.

CONTRIBUCION DE LA SIGNATURA AL PERFIL DE EGRESO:

Esta signatura contribuye al perfil del egresado dandole los conocimientos para analizar, sintetizar y
programar sistemas de control para la ciencia, la industria, y sistemas roboticos.
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CONTENIDO TEMATICO

TITULO: INTRODUCCION A SISTEMAS AUTOMATICOS

Tiempo de
imparticion
(hrs.). Técnicas

Definiciones Exposicion del
Profesor y discusion
grupal.

Clasificacion de los sistemas Discusion del Profesor
con uso de analogias.

HORAS TOTALES:

TITULO: MODELOS MATEMATICOS
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OBJETIVO ESPECIFICO:

Que el estudiante aplique métodos de variable compleja, transformada de Laplace y tranformada de Fourier para el anélisis de sistemas de

control automatico..

Tiempo de
imparticion
CONTENIDO DE LA UNIDAD (hrs.). Actividades de Aprendizaje Técnicas Recursos Necesarios
HT HP
1.1|Variable Compleja 4 Aplicacion del Conocimiento. | Exposicion del Salén, pizarrén,
Resolver problemas. Profesor; Solucion de |plumones, proyector
Aplicacion de la teroria de preguntas y/o de acetatos 6 de
variable compleja a sistemas |problemas video
de control automatico.
1.2| Transformada de Laplace 4 Aplicacion del Exposicion del Salon, pizarrén,
Conocimiento. Resolver Profesor; plumones, proyector
problemas. Aplicacion de los |Solucidn de preguntas |de acetatos 6 de
métodos de transformada de |y/o problemas video
Laplace al modelado y
analisis de sistemas de
control autmatico.
1.3| Transformada de Fourier 4 Aplicacion del Conocimiento. | Exposicién del Salén, pizarrén,
Resolver problemas. Profesor; plumones, proyector
Aplicacion de los métodos de|Solucion de preguntas |de acetatos 6 de
transformada de Fourier al  |y/o problemas video
analisis de sistemas de
control automatico.
HORAS TOTALES:| 12
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TITULO: FUNCIONES DE TRANSFERENCIA

Tiempo de
imparticion
(hrs.). Técnicas

Representacion de Lazo Cerrado Exposicion del
Profesor. Solucién de
preguntas y/6
problemas

HORAS TOTALES:

TITULO: DIAGRAMAS DE BLOQUES
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Tiempo de
imparticion

(hrs.). Técnicas

Respuesta en frecuencia Exposicién del

Profesor. Solucion de

Diagrama de Bloques

HORAS TOTALES:

TITULO: ESTABILIDAD DE LOS SISTEMAS LINEALES

Tiempo de
imparticion Técnicas
(hrs.).
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HT HP

1.1| Definicion 8 Comprensioén. Identificar y Exposicién del Salén, pizarrén,
entender las definicionesy  |Profesor. Solucidon de |plumones, proyector
conceptos de estabilidad en |preguntas y/6 de acetatos 6 de
sistemas de control lineales. |problemas video
1.2| Criterios 8 Aplicacion del Conocimiento.| Exposicion del Salén, pizarrén,
Resolver problemas que Profesor. Solucién de |plumones, proyector
analicen la estabilidad de preguntas y/6 de acetatos 6 de
sistemas de control lineales |problemas video
bajo distintos criterios de
establidad.
HORAS TOTALES:| 16
UNIDAD: 6 TITULO: CONTROLADORES ANALOGICOS
OBJETIVO ESPECIFICO: Que el estudiante aprenda a resolver problemas con controladores automaticoa analégicos.
Tiempo de
imparticion
CONTENIDO DE LA UNIDAD (hrs.). Actividades de Aprendizaje Técnicas Recursos Necesarios
HT HP
1.1| Control de Dos Posiciones 8 Comprension y Aplicacion del| Exposicion del Salon, pizarrén,

Conocimiento. Resolver
problemas que analicen y

Profesor. Solucién de
preguntas y/6

plumones, proyector

de acetatos 6 de
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sinteticen sistemas de control [problemas video
lineales con la ley de control
de dos posiciones.

1.2| Control Proporcional 4 Comprension y Aplicacion del| Exposicion del Salon, pizarrén,
Conocimiento. Resolver Profesor. Solucién de |plumones, proyector
problemas que analicen y preguntas y/6 de acetatos 6 de
sinteticen sistemas de control [problemas video
lineales con la ley de control
proporcional.

1.3| Control Proporcional Integral 4 Comprension y Aplicacion del| Exposicion del Salon, pizarrén,
Conocimiento. Resolver Profesor. Solucién de |plumones, proyector
problemas que analicen y preguntas y/6 de acetatos 6 de
sinteticen sistemas de control [problemas video

lineales con la ley de control
proporcional integral.

1.4/ Control Proporcional Derivativo 4 Comprension y Aplicacién del
Conocimiento. Resolver
problemas que analicen y
sinteticen sistemas de control
lineales con la ley de control
proporcional derivativo.

HORAS TOTALES:| 20

UNIDAD: 7 TITULO: Métodos de Sintonizado de un PID

OBJETIVO ESPECIFICO: Que el estudiante sepa resolver problemas de sintonia de controladores PID:
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Tiempo de
imparticion
CONTENIDO DE LA UNIDAD (hrs.). Actividades de Aprendizaje Técnicas Recursos Necesarios
HT HP
1.1| Control PID 6 Comprension y Aplicacién Exposicion del Salén, pizarron,
del Conocimiento. Resolver [Profesor. Solucién de |plumones, proyector
problemas que analicen y preguntas y/6 de acetatos 6 de
sinteticen sistemas de control |problemas video
lineales con la ley de control
proporcional derivativo
1.2| Sintonizacion de controles PID 6 Comprensién y Aplicacion Exposicion del Salén, pizarron,
del Conocimiento. Resolver [Profesor. Solucién de |plumones, proyector
problemas de sintonizacion |preguntas y/6 de acetatos 6 de
de controles PID. problemas video
HORAS TOTALES:| 12
PRACTICAS
UNIDAD NOMBRE DE LA PRACTICA OBJETIVO HORAS
| CRITERIOS DE EVALUACION
EXAMENES PARCIALES DEPARTAMENTALES
Parcial Contenido a evaluar Periodos
I Unidad 1,2y 3 5. Semana del Curso
Il Unidad4y 5 10%. Semana del Curso
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ll |Unidad 6y 7 | 16°. Semana del Curso

%

Asistencias:
Proyecto Final: 10
Tareas: 15
Trabajos de Investigacion: 15
Examenes Parciales 60

TOTAL.: 100
REQUISITOS DE ACREDITACION:

Tener una calificacion promedio de los examenes parciales igual 6 mayor a seis.
80% de asistencias al curso.

FOMENTO DE VALORES:

Se formara al estudiante para resolver problemas de control automatico de acuerdo a las metodologias convencionalmente empleadas en esta area.

BIBLIOGRAFIA:

1.- Dorf, R. C., “Sistemas Automaticos de Control Teoria y Practica”’, Addison-Wesley, 1986.
2.- Rubin O., “The Design of Automatic Control Systems”, Artech House, 1990.

3.- Ogata, K., “Ingenieria de Control Moderna”, McGraw-Hill, 1996.

B: Basico

C: Complementario

TITULAR (RESPONSABLE) DE LA MATERIA:

FECHA DE ELABORACION Y AUTOR(ES) DEL PROGRAMA:
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