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DATOS DE IDENTIFICACION DEL CURSO

DEPARTAMENTO: Electronica

ACADEMIA A LA QUE Sistemas de Control Automatico
PERTENECE:

NOMBRE DE LA MATERIA: Laboratorio de Teoria de Control Il
CLAVE: ET311

CARACTER DEL CURSO: Selectiva

TIPO: Laboratorio

No. DE CREDITOS: 3

No. DE HORAS TOTALES: PRACTICA 40

ANTECEDENTES: Teoria de Control |

CONSECUENTES: Teoria de Control Il (Simultaneo ET323)
CARRERAS EN QUE SE IMPARTE: | Ingenieria de Comunicaciones y Electronica
FECHA DE ULTIMA REVISION: 08 de Julio de 2013

PROPOSITO GENERAL

Debido a la gran importancia que en la vida moderna tienen los sistemas de
control (aplicaciones en: computadoras, automatizacion, robots, ciencia y
tecnologia médica, transportacion, telefonia, exploracion espacial, etc), en este
laboratorio se realizaran las practicas reales y simuladas necesarias para
comprobar los fundamentos y los conceptos teodricos de la teoria de control
clasica, y la manera de solucionar problemas reales de automatizacion de un
proceso.

OBJETIVO TERMINAL

Que el alumno adquiera habili dad en el manejo de s imuladores de sistemas de
control que le per mita comprobar con la guia del profes or, la maner a de
compensarlos para obtener la respuesta deseada; ademas de implementar
sistemas de control reales donde aplique los conceptos de la teoria de control.

CONOCIMIENTOS PREVIOS

Conceptos Basicos de Teoria de control co mo el modelado de Sistemas Fisicos,
Funcion de Transferencia de Sistem as de Control, Analis is de Respuesta

Transitoria y Comportamiento de los Sistemas en el dominio de la frecuencia, asi
como el Analisis de la ubicac i6n de las Raices del sistema para establecer su
Estabilidad Absoluta y Relativa.
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Se pretende que el alumno adquiera habilidad de simular mediante software e
implemente de forma real los sistemas de control basicos.

Ademas, se pretende que el alumno adquiera el enfoque jerarquico evolutivo
(razonamiento de sistemas-a-automatizacion), de construccion de bloques
sencillos que representen etapas de control de un proceso, que a Su vez, se usan
como bloques de construccion mas grandes para el disefio e implementacion de
una serie de dispositivos y sistemas cada vez mas sofisticados en la solucién de
problemas reales.

Auto gestion del Conocimiento. Disposicion a la investigacion y su
aplicacion a la busqueda de soluciones y optimizaciones. Trabajo de
colaboracién por equipo. Respeto y cuidado del entorno. Disposicién por
los procesos de mejora continla. Sentido de responsabilidad social.
Compromiso con la continuidad y asistencia, puntualidad, orden y
disciplina.

METODOLOGIA DE ENSENANZA APRENDIZAJE

Método
Métod tradiciona Mgiogo Aula ) Multimedi Desarroll Dindmica Estudi Otrc'>§
° | de Audiovisua | Interactiv a ode s ode (Especificar
exposicid | a proyecto casos )
n
%o 100 Practicas
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CONTENIDO TEMATICO

MODULO 1. Presentacion del Programa y las Practicas a Realizar 2 HRS
OBJETIVO DEL MODULO
Que el alumno conozca las practicas a realizar durante el semestre de acuerdo al
programa de la materia y la manera de realizar los reportes y presentacion de las
mismas.
1.1  Presentacion del Programa 2 HRS
OBJETIVO DEL TEMA
Conocer el programa de la materia del laboratorio
111 Reporte de practicas
OBJETIVO DEL SUBTEMA
Establecer las normas y caracter isticas de lo
reportes de la practicas a entregar.
1.1.2 Presentacion de las practicas
OBJETIVO DEL SUBTEMA
Fundamentar la forma de entregar las préacticas
en forma real para su evaluacion.

MODULO 2. Relacion de Practicas a Realizar 30 HRS
OBJETIVO DEL MODULO
El alumno entregara las practicas funcionalmente de acuerdo a las especificaciones de
cada una de ellas; a la vez entregara el reporte correspondiente de la p ractica con las
caracteristicas que debe tener en base a lo establecido para el mismo.
2.1 Conocimiento y manejo del Software de simulacién 4 HRS
MATLAB
OBJETIVO DEL TEMA
El alumno conoceréd y manejara las prin cipales librerias y
comandos de Matlab aplicables a simulacion de sistema de control.
211 Simulink 2 HRS
OBJETIVO DEL SUBTEMA
Conocera y maneja los comandos de Simulink
2.1.2 Rltool 2 HRS
OBJETIVO DEL SUBTEMA
Conocera y aplicara la herramienta Rltool de Matlab
aplicables a control
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2.2  Practica No. 1 Comprobacion del Algebra de Bloques con 2 HRS
Simulink
OBJETIVO DEL TEMA
El alumno verificara el algebra de bloques a traves de simulacion
de sistemas de control en diagramas de bloques.

2.3 Practica No. 2 Analisis Transitorio de Sistemas de Primer 2 HRS
orden
OBJETIVO DEL TEMA
El alumno analisara el tipo de respuesta transito rio de sistemas de
primer orden con dif erentes entradas excitadoras a traves de
Simulink.

2.4  Practica No. 3 Analisis Transitorio de Sistemas de Segundo 2 HRS
Orden.
OBJETIVO DEL TEMA
El Alumno analisara el tipo de respuiesta transitoria de sistemas de
segundo orden con dif erentes entradas excitadoras a traves de
Simulink.

2.5 Practica No. 4 Analisis Transitorio de Sistemas de N Orden. 2 HRS

OBJETIVO DEL TEMA

El Alumno analisara el tipo de respuiesta transitoria de sistemas
de N orden con dif erentes entradas excitadoras a trave s de
Simulink.

2.6 Practica No. 5 Diagramas del Lugar Geometrico de la 2 HRS
Raices de diferentes Sistemas de Control.
OBJETIVO DEL TEMA
El Alumno utilizara las herramientas de RItool y Rlocus de
Matlab, para diagramar las graficas del Lugar Geometrico de las
Raices de diferentes sistemas de control.

2.7 Practica No. 6 Determinacion de la estabilidad de Sistemas 2 HRS
de Control utilizando L.G.R.
OBJETIVO DEL TEMA
El Alumno determinara la estabilidad de los Sistemas de Control
a traves del analisis de los diagramas de L.G.R. obtenido s de
los mismos.
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2.8 Practica No. 7 Analisis de la Respuesta en Frecuencia de 2 HRS
los Sistemas de Control mediante la construccion de los
Diagramas de Bode.
OBJETIVO DEL TEMA
El Alumno utilizara las herramientas de Bode y Rltool de Matlab,
para diagramar las graficas de Bode de Sistemas de Control.

2.9 Practica No. 8 Determinacion de la Estabilidad de los 2 HRS
sistemas de Control utilizando Diagramas de Bode
mediante el Analesis del Margen de Ganancia y Margen de
Fase.
OBJETIVO DEL TEMA
El Alumno utilizara los Diagramas de Bode para determ inar la
estabilidad de los Sist ema de Control especificando elt ipo de
margen de ganancia y margen de fase que poseen.

2.10 Practica No. 9 Compensacion de Sistemas de Control 2 HRS
utilizando las Tecnicas de L.G.R. y Bode.
OBJETIVO DEL TEMA
Mediante el com ando de RLTOOL ela Ilumno realizara las
compensaciones de los siste mas de Control con la tecnica de
prueba y error al agre gar polos y ceros e n el diagramas de
L.G.R. y en e | Diagrama de Bode.

2.11 Practica No. 10 Implementacion de Funciones de 2 HRS
Tansferencia utilizando Amplificadores Operacionales.
OBJETIVO DEL TEMA
Mediante el uso de los Amplificadores Operacionales, el alumno
implementara diferentes funciones de transferencia de sistemas
de Control y realizara el analisis de los mismos.

2.12 Practica No. 11 Establecer el control de Velocidad de un 2 HRS
Motor de C.D. mediante la modulacion de pulso.
OBJETIVO DEL TEMA
El alumno implementara un circuito electronico que controle la
velocidad de unm otor de C.D. m ediante late cnica de
modulacion de pulso.
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2.13 Practica No. 12 Establecer el control de movimiento de un 2 HRS
Motor a Pasos mediante un circuito digital con interfase de
potencia

OBJETIVO DEL TEMA
El alumno implementara un circuito electronico que controle el
movimiento de un motor a pasos: paso a paso, libre giro, ambos
sentidos, doble torque.

2.14 Practica No. 13 Establecer un Control Automatico de 2 HRS
Temperatura.
OBJETIVO DEL TEMA
El alumno implementara un dispositivo electronico que controle
automaticamente la temperatura mediante la determ inacion del
rango minimo y maximo de tolerancia.

CRITERIOS DE EVALUACION

Presentacion de circuitos, explicacion del funcionamiento y
entrega de simulaciones y reportes 100 %

BIBLIOGRAFIA

BASICA
TITULO AUTOR EDITORIAL ANO DE % DE
EDICION | COBERTURA
Sistemas de Control para Norman S. Nise CECSA 90 %
Ingenieria.
Ingenieria de Control Moderna. | K. Ogata Prentice-Hall 100 %
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COMPLEMENTARIA
TITULO AUTOR EDITORIAL ANO DE % DE
EDICION | COBERTURA
Control Automaético. Jesus E. Rodriguez Mc-Graw Hill 60 %
Sistemas Automaticos de Benjamin C. Kuo CECSA 60 %
Control.
Manual del Software de Matlab
REVISION REALIZADA POR:
NOMBRE FIRMA
ING. RENE ARMANDO DE LA PENA
SALAZAR

Vo.Bo. Presidente de Academia Vo.Bo. Jefe del Departamento

lunes, 03 de noviembre de 2008
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