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1. Identificaciéon del Curso/ M 6dulo
Nombre del Curso/ Médulo: Lineade conocimiento: | Cédigo de materia: | NUmero de creditos: 0
LABORATORIO DE TEORIA DE AUCO AUCO 18011
CONTROL
Facultad/ Departamento | FAC DE INGEN FISICO MECANICAS
Programa que Administrael curso o médulo | INGENIERIA MECATRONICA
Técnico Profesional Especializacion
Niveles de Formacion Tecnoldgico Profesional Maestria
Profesional X Doctorado
Modalidad Presencial | X | Dud Virtual
NUmero de horas con acompafiamiento del profesor: 32 Numero de horas de trabajo independiente:

Fecha de actualizacion de la guia: 16/02/2023)

2. Conocimientos previos requeridos para €l curso

Se requiere conocimientos en Circuitos Eléctricos, Modelamiento y Sefidles & Sistemas.

3. Justificacion

L os control es autométicos tienen una intervencién cada vez méas importante en lavida diaria, desde los simples controles que hacen
funcionar un tostador automético hasta los complicados sistemas de control necesarios en vehicul os espaciales, en guiado de
proyectiles, sistemas de pilotajes de aviones, etc. Ademas, € control automético se ha convertido en parte importante e integral de
|os procesos de manufactura e industriales modernos. En la actualidad en las modernas fébricas e instalaciones industriales, se hace
cada diamas necesario de disponer de sistemas de control 0 de mando, que permitan mejorar y optimizar unagran cantidad de
procesos, en donde la sola presencia del hombre es insuficiente para gobernarlos. Laindustria espacial y de laaviacion,
petroquimica, papelera, textil, del cemento, etc. son algunos gl emplos de lugares en donde se necesitan sistemas de control, cuya
complejidad hatraido como consecuencia €l desarrollo de técnicas dirigidas a su proyecto y construccion.  El laboratorio de teoria
de control, mediante el uso de Matlab y Simulink, pretende formar a alumno en aspectos tedrico-practicos en € areadel control
continuo y control digital. Entre las competencias que se alcanzan se encuentrala caracterizacion de la dinamica de un sistema
basado en un modelo matemético obtenido através de leyes fisicas o realizando un proceso de identificacion a partir de datos
experimental es; dado este modelo serealizaun andlisis del comportamiento en el dominio del tiempo y de lafrecuenta, para
posteriormente seleccionar y disefiar una estrategia de control pertinente parael sistema.

4. Competencias de for macion

Id | Competencia Resultado de aprendizaje esperado

1 - Determinar el modelo matemético de un sistemaalazo abierto. 2
Disefiar controladores para sistemas dinamicos tipo - Redlizar andlisis del comportamiento dinamico del sistemaalazo
1 SISO que garantice la estabilidad del sistema, robustez |abierto utilizando técnicas en el dominio de la frecuencia. 3 -

ante perturbaciones externas y seguimiento de la sefial |Disefiar el controlador utilizando métodos empiricos, como Ziegler
dereferencia. Nichols, o0 métodos analiticos, como €l lugar geométrico de las
raices.

1 - Seleccionar lainstrumentacidn de acuerdo alas variables fisicas
gue desea controlar en €l proceso. 2 - Interpretar laliteratura técnica
especializada del &rea de control industrial. 3 - Implementar en una
unidad de procesamiento digital la estrategia de control paraun
sistema SISO.

Seleccionar €l esquema de control, sensoresy

2 actuadores adecuados, tanto para sistemas continuo
como discreto, de acuerdo a regquerimientos

establecidos en el proceso industrial.




5. Contenidos

id |

Unidad de aprendizaje

Tematicas

1

Guia 1. Sistema de lazo abierto y lazo cerrado.

- Lazo abierto. -Lazo cerrado. -Protocol os de comunicacion
industrial. -1dentificacion de las principales variables en un sistema
de control.

Guia 2. La Transformada de Laplace.

-Modelado de sistemas continuos -Funcion de
transferencia. -Aplicacion de latransformada de Laplace en directae
inversa.

Guia 3. Controlador ON-OFF con histéresis.

-Simulacién en Matlab-Simulink de controlar

On-Off. -Implementacion de controlador On-Off en el controlador
industrial Omron. -Andlisis de la histéresisy accion de control.
-Programacién de alarmas en controlador Omron

Guia 4. Disefio de Filtros digitales

-Disefio defiltro digital de segundo y cuarto orden. -Tiempo de
muestreo y discretizacion de filtros. -Implementacion y simulacién
defiltros en Matlab-Simulink, a partir de la ecuacion en diferencias.

Guiab. Linealizacion de Sistemas.

-Representacién en espacio de estados de un sistema. -Puntos de
equilibrio. -lmplementacion de sistema con el bloque
Matlab-Funtion. -Linealizacion de sistemas mediante
Matlab-Simulink.

Guia 6. Identificacion de sistemas (Modelo Caja
Negra)

-Modelo caja blanca. -Adquisicién de datos em
Matlab. -Identificacion del sistema mediante
Matlab-Simulik. -Analisis de resultados del Bestdfit.

Guia 7. Control proporcional eintegral.

-Disefio del controlador proporcional, en funcion del error esperado
en estado estable. -Disefio del controlador integral, en funcion del
error esperado en estado estable. -Programacion de los controladores
en bloques Matlab-Funtion de Simulink. -Andlisis de las respuestas
transitorias de la plantay la accién de control.

Guia 8. Controlador PID Industrial

-Definicion de banda proporcional, constante de tiempo integral y
contante de tiempo  derivativo. -Métodos empiricos de sintonizacién
Ziegler Nichols. -Programacion de controladores Pl, PD y PID en €
controlador industrial OMRON ESCN. -Ejecucion de algoritmos de
auto sintonia en el controlador industrial.

Guia 9. Disefio de controladores discretos.

-Disefio de controladores discretos Pl, PD, PID -Control PID
anti-windup -Control de dos grados de libertad PI-D e

I-PD. -Implementacion de los controladores discretos en un
Simulink. -Implementacién de |os controladores discretos en un
sistema embebido (Arduino).

6. Evaluacion y calificacion

Actividades o tipos de actividades Por centaje

Desarrollo delasguias1 a5

50

Desarrollo delas guias6 a9

50
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8. Observaciones

El procedimiento para subir las notas alaweb, estd determinado mediante €l documento institucional ADMI-IN-003 registro de
notas en laweb “Cosmos’. Las fechas de cada corte se especifican en el calendario académico. Se desarrollan lasguias1 a5en €
primer cortey las guias 6 a9 en el segundo corte.




