Silabo de Ingenieria de Control

I. Datos generales

Cddigo AAUC 00239

Caracter Obligatorio

Créditos 3

Periodo académico 2019

Prerrequisito Andlisis Matematico |l

Horas Teodricas: 2 Practicas: 2

II. Sumilla de la asignatura

La asignatura corresponde al area de estudios especificos, es de naturaleza tedrico -
practica. El propdsito de la asignatura es que los estudiantes comprendan y aplique las
técnicas de analisis y disefio de la teoria de control, mediante la elaboracion de proyectos
en grupo y desarrollo de proyectos de investigacion.

La asighatura contiene: Historia de los Sistemas de Control, Control en lazo abierto, Control
en lazo cerrado, Realimentacién, Servomecanismos, Modelos matematicos de sistemas
lineales, linealizaciébn de modelos mateméaticos no-lineales, Analisis de Sistemas en el Dominio
Temporal, Criterios de estabilidad, Analisis de sistema en el Dominio Frecuencia,
Representacion de funciones de transferencia en el Dominio Frecuencia, Sistemas de
segundo orden, relacion respuesta temporal vy frecuencial, Diagrama de Nichols,
determinacion experimental de Funciones de Transferencia: método, casos especiales,

Sensores y actuadores consideraciones practicas.

lll. Competencia

Disefia sistemas de control, con responsabilidad y trabajo en equipo, mediante el desarrollo

de sus conocimientos fundamentales de las teorias de control.
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Organizacion de los aprendizajes
Unidad Conocimientos Procedimientos Actitudes
., . Comprende los conceptos generales de la
Introduccién a la Ingenieria de Control
Ing. de control.
Introducciobn a la transformada de Laplace. | Comprende los conceptos generales de la
Propiedades. transformada de Laplace.
. . Calcula la transformada de Laplace directa e
Aplicaciones de la Transformada de Laplace. . P
inversa.
Reconoce los teoremas de la transformada
Teoremas de la transformada de Laplace.
de Laplace.
Modelado matematico de Sist. Mecanicos y eléctricos | Modela matematicamente sistemas
simples. dinamicos. . i
Modelado matematico de Sist. Mecanicos y eléctricos | Modela matematicamente sistemas | Muestra interés en
' complejos. dinamicos. el eSt‘fd'o de los
. Modela sistemas dinamicos con diagramas de contro es
Diagrama de bloques bloques automaticos,
Modelado matematico de sistemas de fluidos y . - respond_|endo con
P . L Modela sistemas fisicos. puntualidad y
térmicos. Linealizacion. -
— - responsabilidad
Evaluacion parcial
— . — , en el desarrollo de
Respuesta transitoria. Analiza la respuesta transitoria de un sistema. .
, — - — la asighatura y la
Determina la estabilidad de un sistema a partir
. . L, ) . ~ | entrega de
Estabilidad de un sistema. de su funcién de transferencia. Utiliza el criterio ;
trabajos.
" de Routh.
Analisis del lugar de raices. Interpreta los graficos del lugar de las raices.
Controladores PID Disefia controladores PID
A . i Disefia sistemas de control de motores DC
Control de motor eléctrico y de nivel de liquidos. . oo y
de nivel de liquidos.
Analisis de la respuesta en frecuencia. Diagramas de
Bode. Analiza la respuesta en frecuencia de un
v Diagramas de Nyquist. sistema.

Disefio de sistemas de control mediante la respuesta en
frecuencia.

Disefia sistemas de control con la respuesta en
frecuencia.

Evaluacion final
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V.

VI.

Estrategias metodoldgicas

Se utilizara el Aprendizaje Basado en Problema, en el cual el estudiante resolvera casos reales de

control automatico con la tutela del docente, tanto de manera individual como de manera

grupal. Se buscara el interés del estudiante por el curso, mostrandole que las teorias aprendidas

pueden ser aplicadas en situaciones practicas del control automatico. Se buscara la

realimentacion permanente de los estudiantes para garantizar el entendimiento de los temas

desarrollados en las

clases.

Los recursos que se utilizaran seran el proyector multimedia, pizarra acrilica y plumones.

Sistema de evaluacion

Rubros Instrumentos Peso
Evaluacion de entrada Prueba Objetiva Requisito
. Prueba mixta.
Consolidado 1 Rubrica de evaluacion 20%
Evaluacion parcial Prueba mixta 20%
. Prueba mixta.
Consolidado 2 Rubrica de evaluaciéon 20%
Evaluacion final Prueba mixta 40%

Evaluacion sustituto

ria (*) Prueba Mixta

(*) Reemplaza la nota mas baja obtenida en los rubros anteriores

Férmula para obtener el promedio:

PF = C1 (20%) + EP (20%) + C2 (20%) + EF (40%)
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