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ll. PROPOSITO DE LA UNIDAD DE APRENDIZAJE

Esta unidad de aprendizaje tiene como finalidad la de proporcionar una clara comprension de principios y teoria en el area de
sistemas de control, para proporcionar soluciones eficaces de control automatico en aplicaciones practicas en ingenieria.

Este curso pretende que los estudiantes desarrollen habilidades que les permitan conocer los principios de la teoria de control y sus
aplicaciones, con énfasis en el modelado y control electrénico basado en procesadores.

Esta unidad de aprendizaje se imparte en la etapa disciplinaria con caracter obligatoria del programa educativo de Ingeniero en
Computacion y forma parte del area de conocimiento de Disefio en Ingenieria. Se desarrolla bajo la modalidad teorico-préactica, de
tal manera que involucra una parte de trabajo experimental.

[ll. COMPETENCIA DE LA UNIDAD DE APRENDIZAJE

Desarrollar sistemas de control automatico, para brindar soporte a los procesos de produccion y aplicaciones de ingenieria
especifica en la regulacién de variables determinadas, mediante la descripcion de los sistemas de control, modelado matematico de
sistemas dinamicos, andlisis y disefio de prototipos, para implementarlos y brindar soporte a los procesos de produccion y
aplicaciones de ingenieria especifica en la regulacién de variables predeterminadas, con actitud de cooperacion y disposicion para el
trabajo en equipo.

IV. EVIDENCIA(S) DE DESEMPENO

Disefia, desarrolla e implementa un prototipo de controlador automatico para regular un comportamiento predefinido en sistemas
dinamicos.




V. DESARROLLO DE CONTENIDOS

1. Descripcion de los sistemas de control

2. Modelado matematico de sistemas dinamicos
3. Andlisis de sistemas dinamicos utilizando la transformada de Laplace

4. Disefio de sistemas de control




VI. ESTRUCTURA DE LAS PRACTICAS DE TALLER

No. de : o . .,
Practica Competencia Descripcion Material de Apoyo Duracion
1 Identificar un sistema de control El docente expone conceptos Yy | Pintarron plumones, cafon de 4 horas
a partir de la comparacion de Iaé objetivos de sistemas de control. El | proyeccion.
diferentes aplicaciones, tipos de a_Iumno identifica y distingue los
sistemas  de contrc’)l para sistemas de control. El alumno
determinar  sus vent:':ljas y interpreta y compara los conceptos
desventajas con LY tipos de sistemas de control.
2 responsabiliaad disciplina vy El docente presenta los tipos de | Pintarron plumones, cafion de 4 horas
trabajo en equipo. controladores y ejemplos. El alumno | proyeccion.
reconoce los tipos de controladores
y algunos ejemplos. ElI alumno
realiza un reporte de un ejemplo de
aplicaciéon de sistema de control.
3 Aplicar los  procesos  de El docente expone los procesos | Pintarron plumones, cafion de 4 horas
modelado matematico. mediante | Par@ el modelado matematico de | proyeccion.
el analisis, interpretacion sistemas dinamicos. El alumno
seleccion a partr de sus interpreta y conoce los procesos de
caracteristicas, para evaluar y H;?Sgéadode El Ioilumnr%cezaoze 32
resolver problemas de modelado modelado P
de sistemas dinamicos, con : _ _ _ —
responsabilidad y disciplina El docente presenta ejemplos de | Pintarron plumones, cafon de 4 horas
4 sistemas dindmicos. El alumno | proyeccion.
analiza y debate sobre los
ejemplos. ElI alumno entrega y
fundamenta un ejemplo de modelo
matematico.
Analizar problematicas en El docente expone conceptos de | Pintarron plumones, cafion de 4 horas
5 funcién de transferencia vy | proyeccion.

sistemas dinamicos de primer y
segundo orden, utilizando
transformada de Laplace, para
determinar su comportamiento,
con responsabilidad, disciplina y
trabajo en equipo.

estabilidad por ubicacion de polos.
El alumno analiza y resuelve
problemas de sistemas dinamicos
con la transformada de Laplace y
determina la estabilidad. El alumno
entrega un reporte de estabilidad de
sistemas dinamicos.




El docente expone el analisis en el
tiempo de sistemas dinamicos de
primer y segundo orden. El alumno
analiza y resuelve problemas de
respuesta en el tiempo de sistemas
de primer y segundo orden
empleando transformada de
Laplace. ElI alumno entrega un
reporte de analisis temporal de
modelos matematicos.

Pintarron plumones, cafién de
proyeccion.

4 horas

Diseflar sistemas de control,
utilizando algoritmos de control
todo o nada, control PID vy
control por computador, para
resolver problemas referentes a
controladores, con disciplina,
responsabilidad y actitud
colaborativa

El docente presenta métodos de
disefio de control todo o nada,
control PID 'y control por
computador. El alumno categoriza y
disefia sistemas de control para la
regulacion de variables. ElI alumno
fundamenta el disefio y entrega un
reporte de aplicacion.

Pintarron plumones, cafién de
proyeccion.

4 horas

El docente expone aplicaciones de
control de regulacion empleando
técnicas como control todo o nada,
control PID 'y control por
computador. El alumno desarrolla
un sistema de control automatico de
regulacion. El alumno entrega un
reporte del sistema de control
automatico.

Pintarron plumones, cafiébn de
proyeccion.

4 horas




VI. ESTRUCTURA DE LAS PRACTICAS DE LABORATORIO

No. de

L Competencia Descripcion Material de Apoyo Duracion
Practica

1 Identificar los instrumentos de El docente_da_ una breve introdu_cc!(?n Reglamento de Laborator!o, 4 horas
laboratorio, a través de una al laboratorio, juntos con Iadgscrlpuon instrumentos de La.lborato.r'lo,
incursion al mismo considerando de, I_as reglas de seguridad, las h_erram,lentas de S|mu~la,LC|on,
las reglas de seguridad, para practicas y el software ad.ecuado para plntarron', plumones, cafion de
realizar un manejo adecuado de la simulacion del laboratorio. proyeccion.
los instrumentos y el software de Elalumno deb.e enFender y
simulacién, con responsabilidad, comprende_r Iag Instrucciones del
actitud sistemética y disciplina maestro e investigar eI. fgnmonamle.nto

de los equipos de mediciones y al final
redacta un reporte del laboratorio.

2 Definir los objetivos de control, | EI docente explica y muestra los | Pintarron, plumones, caiidon de | 4 horas
estabilizacion, regulacion y | objetivos de control de estabilizacidn, | proyeccién, herramientas de
seguimiento  de trayectorias, | regulacion y seguimiento de | modelado.
mediante una investigacion | trayectorias mediante simulacién en
documental, para conocer las | software apropiada.
caracteristicas de los sistemas, | EI alumno debe entender vy
con objetividad, responsabilidad y | comprender el contenido tematico
actitud analitica. mediante  estudio, solucion  de

ejercicios y el uso del software de
simulacion. El alumno debe entregar
un reporte del laboratorio donde
describa las caracteristicas de los
sistemas.
3 Analizar problemas de modelado | EI docente presenta y expone el | Pintarron, plumones, cafién de 8 horas

de sistemas dinamicos, mediante
la revisibn del modelado de

sistemas mecanicos,
temperatura, flujo, nivel y de
circuitos electronicos, para
construir, evaluar y brindar
solucion a los mismos, con
disciplina,  responsabilidad vy

actitud colaborativa.

modelado de sistemas dinamicos,
sistemas de temperatura, sistemas de
flujo y nivel, y de circuitos electronicos
de manera tedrico para ensefar las
herramientas basicas del analisis de
sistemas dinamicos.

El alumno debe entender vy
comprender el modelado de sistemas
dindmicos mediante estudio, solucion

proyeccion, Instrumentos de
Laboratorio y herramientas de
modelado




de ejercicios y el uso del software de
simulacion. El alumno debe entregar
un reporte del laboratorio.

Examinar problemas de sistemas
dinamicos, mediante la utilizacion
de la transformada de Laplace,
para conocer su comportamiento
en distintas entradas de prueba,
de manera sistematica y con
responsabilidad.

El docente muestra y expone la
solucion del modelado matematico de
sistemas dinamicos utilizando
transformada de Laplace para distintas
entradas de prueba como escalén
unitario.

El alumno debe comprender el
contenido tematico mediante estudio,
solucién de ejercicios y el uso del
software de simulacion. El alumno
resuelve los ejercicios de manera
autodidacta y compara sus resultados
del calculo con la solucion del maestro
en el laboratorio. ElI alumno debe
entregar un reporte del laboratorio.

Pintarrén, plumones, cafion de
proyeccion, Instrumentos de
Laboratorio y herramientas de
analisis.

8 horas

Desarrollar sistemas de control
automatico, a partir de la
evaluacion de controladores de
control todo o nada, PID y control
por procesador, para resolver
problemas de regulacion, con
disciplina y actitud critica.

El docente presenta el analisis, la
evaluacion y la aplicacion de diversos
tipos de controladores como control el
controlador PID, Controlador todo o
nada y Control por procesador, para la
solucion de problemas de regulacion
en bucle cerrado. El docente expone
la teoria de la sintonizacion de
controladores lineales mediante
diferentes métodos analiticos.

El alumno profundiza el contenido
tedrica mediante el estudio y la
solucion de ejercicios de manera
autodidacta. El alumno compara sus
resultados del calculo con la solucion
del maestro en el laboratorio. El
alumno debe entregar un reporte del
laboratorio.

Pintarrén, plumones, cafion de
proyeccion, Instrumentos de
Laboratorio y Herramientas de
andlisis.

8 horas




VIl. METODO DE TRABAJO

Encuadre: El primer dia de clase el docente debe establecer la forma de trabajo, criterios de evaluacion, calidad de los trabajos
académicos, derechos y obligaciones docente-alumno.

Estrategia de ensefianza (docente):

Exposicién de conceptos y propiedades béasicas de cada tema, explicar y ejemplificar la utilizacion de métodos aplicados en el
modelado y andlisis de sistemas dinamicos, utilizacion de técnicas de preguntas y respuestas, para explorar el conocimiento
adquirido, resolucion de casos a través de practicas de laboratorio individuales y/o en equipo, uso de herramientas computacionales
para la resolucion de ejemplos practicos.

Estrategia de aprendizaje (alumno)
Realizar preguntas para la comprension de conceptos, participar en clase, realizar trabajos de investigacion complementarios.

Interpretar resultados, resolver problemas en equipo.

VIII. CRITERIOS DE EVALUACION

La evaluacion sera llevada a cabo de forma permanente durante el desarrollo de la unidad de aprendizaje de la siguiente manera:

Criterios de acreditacion:
— Para tener derecho a examen ordinario y extraordinario, el estudiante debe cumplir con los porcentajes de asistencia que

establece el Estatuto Escolar vigente.
— Calificacién en escala del 0 al 100, con un minimo aprobatorio de 60.

Criterios de evaluacion:

— Evaluaciones parciales...................oouene. 40%
— Laboratorio...........ccooeiiiiiii 30%
— Participacionenclase ...............cccoeennnl. 10%
— Evidencia de desempeno...........ccccccvveeennn. 20%

(Prototipo de control automatico)
Total...100%




IX. REFERENCIAS

Basicas

Complementarias

Kuo, B. (1996). Sistemas de control automatico (7% ed.).
México: Prentice Hall [clasica]

Nice, N. (2013). Sistemas de Control para Ingenieria (3% ed.).
México: Compafia Editorial Continental [clasica]

Ogata, K. (2010). Ingenieria de Control Moderna (5% ed.).
Espafia: Pearson Education [clasica]

Ardila, O. P. (2017). Estado actual y futuro de la ingenieria de
control. Puente, 4(2), 7-15. Recuperado de
https://revistas.upb.edu.co/index.php/puente/article/view/728
7

Dorf, R.C. y Bishop. R.H. (2005). Sistemas de Control Moderno.
(102 ed.) Espafa: Pearson Prentice Hall [clasica]

Golnaraghi, F., y Kuo, B. (2017). Automatic Control Systems.
Estados Unidos: McGraw-Hill Education.

Houpis, C., Sheldon, S., y D'Azzo, J. (2013). Linear Control System
Analysis and Design with MATLAB. (62 ed.). CRC Press.
[clasica]

Kuo, B & Golnaraghi, F. (2017). Automatic Control Systems. (10th
edition). McGraw-Hill Education.

Nise, N. (2015). Control Systems Engineering. (7% ed.). Wiley

Smith, C., y Corripio, A. (2014). Control Automatico de Procesos:
Teoria y Practica. México: Limusa Wiley. [clasica]

X. PERFIL DEL DOCENTE

El docente que imparta esta asignatura debe contar con titulo de Licenciatura en Ingenieria en Electrénica, Mecatrdnica,
Computacion o area afin. Preferentemente maestria y/o doctorado en Ciencias o0 en Ingenieria. Debe contar con minimo dos afios
de experiencia docente en educacion superior. Ser una persona organizada, propositiva y comprometida con el aprendizaje

significativo de los alumnos.



https://revistas.upb.edu.co/index.php/puente/article/view/7287
https://revistas.upb.edu.co/index.php/puente/article/view/7287

