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2. Pre-requisitos y co-requisitos.

Objetivo de la asignatura. Conocer y aplicar los conceptos y herramientas de sistemas

de control clasico para el control de servomecanismos.

3. Aportacion al perfil del graduado. Analizar, disefiar e implementar algoritmos de

control en servomecanismos.

4. Contenido tematico.

Unidad

Temas

Subtemas

| Introduccién a los
Sistemas de
Control y
Modelacién

Matematica fisicas.

1.1 Introduccion.
1.2 Definiciones.
1.3Modelado a partir de leyes

1.1.1 Antecedentes historicos

1.2.1 Control de lazo cerrado
y lazo abierto.

1.2.2 Ejemplos de sistemas de
control.

1.2.3 Elementos principales
para proyectos de
sistemas de control.

1.3.1 Sistemas lineales.

1.3.2 Sistemas no lineales.

1.3.3 Aproximacion lineal de
sistemas no lineales
(linealizacion).

[l Funcion de
transferencia y

diagramas de fisicos.

2.1 Obtencién de funciones
de transferencia de sistemas

2.1.1 Obtencidn de funciones
de transferencia a partir
del modelo matematico de




bloques

2.2 Diagramas de bloque en
sistemas de lazo cerrado.

sistemas fisicos.

2.2.1 Procedimiento para el
trazo de diagramas de
bloques.

2.2.2 Reduccion de diagramas
de bloques mediante el
algebra de bloques.

2.2.3 Reduccién de diagramas

de bloques a través de
gréficos de flujo de sefial.

[l Acciones basicas
de control vy
controles
automaticos
industriales

3.1 Acciones de control
3.2 Controlador l6gico progra-
mable (PLC).

3.1.1 Accidn de dos posiciones
(SI-NO).

3.1.2 Accidn de control
proporcional.

3.1.3 Accidén de control integral.

3.1.4 Accién de control
derivativo.

3.1.5 Accién de control
proporcional e integral.

3.1.6 Accién de control
proporcional y derivativo.

3.1.7 Accidn de control
proporcional, derivativo e
integral.

3.2.1 Programacion y operacion
del PLC Siemens S7-200.

IV Estabilidad

4.1 Estabilidad absoluta
4.2 Estabilidad relativa

4.1.1 Criterio de Routh-Hurtwitz

4.2.1 Método del lugar de las
raices: Reglas generales
para construir los lugares
de las raices.

V Aplicacion de un
proyecto de control

5.1 Control de velocidad de un
motor eléctrico.

5.2 Control de un sistema
electro-neumatico.

5.1.1 Analisis e implementacion
de diferentes acciones
béasicas de control para la
regulacion de velocidad de
un motor de CD.

5.1.2 Proyecto de control de un
sistema electro-neumatico
con el PLC Siemens
S7-200.




3 Metodologia de desarrollo del curso.
Exposicion tedrica del tema
Discusion grupal
Solucién de ejercicios
Realizacién de practicas de laboratorio

4  Sugerencias de evaluacion.
Examenes escritos
Tareas y practicas de laboratorio
Exposicion de articulos
Proyecto final

5 Bibliografiay Software de apoyo.

¢ Problemas de Ingenieria de Control utilizando Matlab. Ogata Katsuhiko. Prentice
Hall.

Ingenieria de Control Moderna. Ogata Katsuhiko. Prentice Hall, 1993.

Sistemas de Control Moderno. Richard Dorf y Robert Bishop. Prentice Hall, 2005.
Sistemas Automaticos de Control. Benjamin Kuo. Prentice Hall.

Using Matlab to Analyze and Design Control Systems. Adisson Wesley.
Manuales de utilizacion del Matlab.

e Software MATLAB

6  Actividades propuestas.

Unidad Horas Practicas

l. 4 Implementar el control analégico de un
servomecanismo para identificar los elementos
principales de un sistema de control.

II. 6 Implementar el control analégico de un
servomecanismo para identificar la representacion de
un diagrama de control correspondiente.

Il 8 Implementar diferentes acciones de control en la
regulacion de velocidad y control de posiciéon de un
motor de CD, asi como implementar el control de un
sistema electro-neumatico con el PLC Siemens S7-200.

V. 8 Desarrollar el lugar de las raices de diferentes
servomecanismos para determinar su estabilidad.

V. 6 Desarrollar el proyecto del control de un
servomecanismo.




