Consejo de Educacion
Técnico Profesional

Usiversadad ded Trabao

el Uruguay

PROGRAMA PLANEAMIENTO EDUCATIVO
Departamento de desarrollo y disefio curricular

PROGRAMA
Cadigo Descripcion en SIPE
en SIPE
TIPO DE CURSO 063 Ingeniero Tecnoldgico
PLAN 2020
ORIENTACION 344 Electrotecnia
MODALIDAD |- |-
ANO e
TRAYECTO |- |-
SEMESTRE/ MODULO 5 Quinto
AREA DE ASIGNATURA 80140 ETRO
ASIGNATURA 25450 Introduccién ala Teoria de Control
CREDITOSEDUCATIVOS |8
DURACION DEL CURSO Horas Horas semanales: | Cantidad de
totales: 80 5 semanas. 16
Fecha de|N° Resolucion [ Exp. N° Res.N° |ActaN® |Fecha [/ [
Presentacion: |del CETP

10/10/19




OBJETIO DE LA ASIGNATURA

El objetivo centra de la asignatura es introducir a estudiante en e desarrollo de las

competencias necesarias paralarepresentacion y obtencién de model os de sistemas fisicos, el

estudio de la respuesta dinamica y la estabilidad de éstos, asi como los diferentes métodos de

andlisisy proyecto de sistemas de control.

La asignatura ofrece herramientas e ementales pararedlizar €l andlisis y respuesta de sistemas

de control.

PROGRAMA SINTETICO

Tema 1: Introduccion y Herramientas Basicas de Andlisis.

Tema 2: Modelado mateméticos de sistemas fisicos.

Tema 3: Sistemas de Lazo Cerrado.
Tema 4: Estado del Sistemafrente a tiempo.

Tema5: Respuesta Transitoria.

PROGRAMA ANALITICO

TEMA 1

1.  Introduccion y Herramientas Bésicas de Andlisis.

1.1
1.2
1.3.

1.4.

1.5
1.6.

TEMA 2

Introduccion Historiay ejemplos de sistemas de control.

Control de lazo abierto y de lazo cerrado. Glosario de Términos.

Sefiales de Prueba en Laboratorio, delta de Dirac, escaldon unitario, rampa
unitaria, parabola unitaria. Uso de tabla de pares de Transformadas de
Laplace.

Funcién de Transferencia. Ganancia de lazo Abierto y Lazo Cerrado. Ecuacién
caracteristica

Diagramas de bloque. Diagramas de flujo. Equivalencias.

Simplificacion de diagramas. Regla de Mason.

2. Moddado matemaéticos de sistemas fisicos.

2.1

Utilidad de modelado mateméatico de sistemas fisicos.
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2.2.

2.3.

24.

25.

2.6.
2.7.

2.8.

TEMA 3

Sistemas Eléctricos. Resistencia, Capacitor, Inductancia, Fuente de Corrientey
Tension, Amplificador Operacional. Corrientey Voltge.

Sistemas Mecanicos Lineales o Traslacionales. Amortiguador, Masa, Resorte.
Fuerza, Desplazamiento, Ve ocidad, Aceleracion y Fuerza de Rozamiento.
Sistemas Mecanicos Rotacionales. Amortiguador rotativo, Resorte rotativo,
Masainercia, Tren de engrangjes,

Conversor de movimiento Rotativo en Lineal y Viceversa. Tornillo Sinfin,
Cremallera, Eje-Biela-Piston.

Equivalencia entre sistemas Electricos y Mecanicos.

Sistemas Electromecanicos. Servomotor de CC controlado por inducido.
Electroimén. Freno Electromagnético.

Sistemas de nivel. Sistema térmico.

3. Sistemasde Lazo Cerrado

3.1

3.2

3.3.

TEMA 4

Componentes del sistema de lazo cerrado. Sefia de Referencia, Sumador o
Detector de Errores, Sefial de Error, Accion de Control, Sefid de Control,
Driver, Planta, Sensor, Sefial de Retroalimentacion.
Acciones basi cas de Control. Respuesta Caracteristica a sefial es de laboratorio.

3.2.1.  Accion de Control ON-OFF.

3.2.2.  Accion de Control Proporciona (P).

3.2.3.  Accion de Control Integrativo (1).

3.2.4.  Accion de Control Proporciona e Integrativo (Pl).

3.2.5.  Accion de Control Proporciona y Derivativo (PD)

3.2.6.  Accion de Control Proporcional, Integrativo y Derivativo (PID).
Influencia del sensor en sistemas retroalimentado.

3.3.1.  Sensor proporcional alaposicion.

3.3.2.  Sensor proporcional alavelocidad.

3.3.3.  Sensor proporcional alaaceleracion.

4. Estado del Sistemafrente a tiempo.

4.1.
4.2.

Respuesta en funcion del tiempo. Respuesta transitoriay estado estacionario.
Estado Estacionario del sistema
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4.3.  Error en estado estacionario. Tipos de sistemas.

TEMA 5
5. Respuesta Transitoria
5.1. Andisisdelarespuestatransitoria. Sistemas de primer y segundo orden.
5.2.  Parametros de respuesta transitoria.
5.3. Influenciade las Acciones de Control en la Respuesta Transitoria.
5.4. Criterio de estabilidad de Routh Hurwitz.

METODOLOGIA

Introduccion a la Teoria de Control, asignatura perteneciente a 5to nivel de la Carrera de
Ingeniero Tecnol 6gico en Electrotecnia, de caracter semestral, presenta un enfoque orientado
a proporcionar conocimientos necesarios para anadizar, sintonizar y controlar sistemas
dindmicos invariantes en e tiempo, asi como también a desarrollo de las habilidades
mateméticas para el modelado de sistemas fisicos.

La asignatura Introduccion a la Teoria de Control, es un curso tedrico que cuenta con cinco
temas a desarrollar.

El desarrollo de los temas es realizado por parte del docente responsable de la asignatura, se
expondran los contenidos de cada unidad didactica por medio de presentaciones y
explicaciones, los conceptos se reafirmaron mediante gercicios de aplicacion, todo se
desarrollarajunto con indicaciones sobre fuentes de informacion y bibliografia.

Se promueve la participacion activa del estudiante con actividades de debate, discusion de
Casos, preguntas y exposi Ciones.

El estudiante dispondra previamente de materiales didacticos, que incluiran objetivos,
guiones, cronogramay recursos.

Los materiales electronicos, presentaciones, tedricos y gercicios, estaran estar previamente
cargados en laplataforma CV.

Desarrollo de la asignatura:

Horas de clase tedricas: 32 horas
Horas de clase préactico: 24 horas
Horas de consulta: 16 horas

Horas de evaluacion: 8 horas
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Total de horas presenciaes: 80 horas
Horas de dedicacion del estudiante: 80 horas

EVALUACION

Esta es una asignatura con derecho a exoneracion segun lo establecido en e reglamento de
evaluacion y titulacion de educacién superior terciaria que se hale vigente, asi como sus

anexos.

Se sugiere para efectuar la evaluacion de |os estudiantes realizar dos parciales.
Especialmente se sugiere que para laimplementacion del Tema 1y Tema 2 la evaluacion se
realice a través de repartidos de gercicios que seran complementarios y de gjecucion por

fuerade Aula
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