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COMPETENCIA (S) GENERAL(ES) DE LA MATERIA:

Desarrollar modelos matematicos para sistemas eléctricos, mecanicos y biologicos con el fin de disefiar su control y estabilidad.

CONTRIBUCION DE LA MATERIA AL LOGRO DEL PERFIL POR COMPETENCIAS.

C3. Buscar, interpretar y utilizar informacion cientifica.

M5. Plantear, analizar y resolver problemas fisicos, tanto tedricos como experimentales, mediante la utilizacion de métodos analiticos, experimentales o
numeéricos

M?7. Verificar y evaluar el ajuste de modelos a la realidad, identificando su dominio de validez.

M8. Aplicar el conocimiento tedrico de la fisica en la realizacion e interpretacion de experimentos.

M12. Estimar el orden de magnitud de cantidades mensurables para interpretar fenomenos diversos.

114. Demostrar destrezas experimentales y usos de modelos adecuados de trabajo en laboratorio.
LS15. Participar en actividades profesionales relacionadas con tecnologias de alto nivel, sea en el laboratorio o en la industria.
LS19. Demostrar disposicion para enfrentar nuevos problemas en otros campos, utilizando sus habilidades y conocimientos especificos.




PRESENTACION DE LA MATERIA

La materia de Automatizacion y Control es un curso-taller obligatorio que aglutina los elementos basicos de la modelacion de sistemas y la teoria de control. En
este curso se contempla el disefio de modelos matematicos aplicados a sistemas mecanicos, eléctricos, biologicos y poblacionales con el fin de implementar
dispositivos para control y estabilidad de dichos procesos. Los conocimientos adquiridos ayudaran al estudiante de la Licenciatura en Fisica a plantear modelos
fisico-matematicos para disefar dispositivos que controlen algunas variables fisicas de los sistemas y que permitan el disefio de mecanismos de estabilidad;
dichos conocimientos permitiran al estudiante tener una panoramica amplia sobre la aplicacion del conocimiento adquirido en fisica y sus posibles aplicaciones
tecnologicas.

La metodologia empleada en la asignatura de Automatizacion y Control esta basada en las exposiciones didacticas como estrategia docente, en combinacion con
la interaccion profesor-alumno, alumno-alumno y alumno-contenido, bajo un esquema teorico-practico. Para lograr los objetivos planteados, los estudiantes
realizaran actividades enfatizadas en la busqueda y sintesis de informacion y ejercicios practicos. Se pretende lograr una participacion activa y responsable del
estudiante en su proceso ensenanza-aprendizaje.

A continuacion se mostraran las relaciones entre los temas abordados en esta materia:
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RELACION CON OTRAS MATERIAS DEL PLAN DE ESTUDIOS

Para facilitar la comprension de esta materia es conveniente cursarla una vez que se ha aprobado la materia de Mecatronica.

NOMBRE DE LA UNIDAD

Sistemas Eléctricos

TIEMPO ESTIMADO PARA DESARROLLAR

8 horas (8 teoria)

TEMATICA/BLOQUE TEMATICO: LA UNIDAD TEMATICA:
COMPETENCIAS A SABERES EVIDENCIAS DE DESEMPENO
DESARROLLAR CONOCIMIENTOS HABILIDADES ACTITUDES DIRECTA POR PRODUCTO
e Elementos gie Identificar los elementos Responsabilidad en la
sistemas eléctricos. involucrados en el modelado de asislzencia Comentarios
Representar y analizar | ¢ Inductancia sistemas eléctricos (elementos untualida)é en la en clase.
matematicamente el e Capacitancia. inductivos, resistivos y rpealizacién de las Ejercicios e Tareas
comportamiento de e Resistencia. capacitivos). distintas actividades en el e Examen
dispositivos eléctricos | ¢ Modelado de Analizar respuestas dinamicas Disposicion para ’ pizarrén. e Bits
y circuitos formados sistemas eléctricos. del sistema eléctrico. arliici ar dg manera Actitud en itacora
por ellos. e La funcién de Utilizar funciones de particip clase.
- : . individual y grupal.
transferencia. transferencia en sistemas. Disposicion bara
e Respuesta en Utilizar y analizar respuesta en a rpender P
frecuencia. frecuencia. P :

NOMBRE DE LA UNIDAD

TEMATICA/BLOQUE TEMATICO:

Sistemas Mecanicos

TIEMPO ESTIMADO PARA DESARROLLAR
LA UNIDAD TEMATICA:

8 horas (8 teoria)

COMPETENCIAS A

SABERES

EVIDENCIAS DE DESEMPENO

DESARROLLAR

CONOCIMIENTOS

| HABILIDADES

| ACTITUDES

DIRECTA | POR PRODUCTO




e Elementos de sistemas mecanicos | ¢ Identificar los elementos e  Responsabilidad e Comentari | « Tareas
traslacionales. involucrados en el en la asistencia 'y os en e Examen
e Masa modelado de sistemas puntualidad en clase. e Bitacora
Representar y e Resorte. mecanicos (masa, resorte, la realizacién de | o  Ejercicios
analizar e  Amortiguador. amortiguador, inercia, las distintas en el
matematicamente el | ®  Elementos de sistemas mecanicos resorte torsional, a§t1v1d.a<'j'es. pizarron.
comportamiento de rotacionales. amortiguador rotacional). e Disposicion para | e  Actitud en
elementos mecanicos | ®  Inercia. e Analizar respuestas participar de clase.
y dispositivos e Resorte torsional. dlnamlgas del sistema manera
formados por ellos. e  Amortiguador Rotacional. mecanico. individual y
o Modelado de sistemas mecanicos. | ® Utilizar funciones de grupal.
e La funcion de transferencia transferencia en sistemas. e Disposicion para
e Respuesta en frecuencia. e Utilizary analizar aprender.
e  Problema del péndulo invertido. respuesta en frecuencia.

NOMBRE DE LA UNIDAD Sistemas Bioldgicos y TIEMPO ESTIMADO PARA DESARROLLAR | 8 horas (8 teoria)

TEMATICA/BLOQUE TEMATICO: Dinamica de Poblaciones LA UNIDAD TEMATICA:
COMPETENCIAS A SABERES EVIDENCIAS DE DESEMPENO
DESARROLLAR CONOCIMIENTOS HABILIDADES | ACTITUDES DIRECTA POR PRODUCTO
e Elementos de sistemas | ¢ Identificar los elementos e Responsabilidadenla | e Comentarios | e Tareas
Bioldgicos simples. involucrados en el modelado asistencia y en clase. e Examen
Representar y analizar | ¢ Crecimiento. de sistemas bioldgicos y en puntualidad en la e Ejercicios en e Bitacora
matematicamente el e Decaimiento. las dinamicas poblacionales realizacion de las el pizarron.
comportamiento e La ecuacion logistica e  Analizar respuestas distintas actividades. e  Actitud en
sistemas biolégicosy la | ¢  Modelo depredador- dinamicas de poblaciones y e Disposicién para clase.
dinamica de presa (Lotka- sistemas biologicos. participar de manera
poblaciones Volterra). e  Utilizar funciones de individual y grupal.
. Competencia y transferencia en sistemas. e  Disposicion para
cooperacion. e  Utilizar y analizar respuesta aprender.
en frecuencia.

NOMBRE DE LA UNIDAD Estabilizacion y Control TIEMPO ESTIMADO PARA DESARROLLAR LA UNIDAD 12 horas (12 teoria)

TEMATICA/BLOQUE TEMATICO: TEMATICA:

COMPETENCIAS A SABERES EVIDENCIAS DE DESEMPENO
DESARROLLAR CONOCIMIENTOS HABILIDADES ACTITUDES DIRECTA POR PRODUCTO
Representar y analizar | ¢ Conexiones en serie, « |dentificar las diferentes | ¢ Responsabilidadenla | ¢ Comentarios en e Tareas
matematicamente la paralelo y maneras de conectar asistencia y clase. e Examen
estabilidad y control sistemas.




de sistemas
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Matriz de transferencia de
sistemas interconectados
Estabilizacion por
retroalimentacion

Analisis de Bode y Nyquist

« Analizar la respuesta
dinamica de sistemas
interconectados.

« Utilizar funciones de
transferencia para
estabilizar, retroalimentar
y controlar sistemas.

puntualidad en la
realizacion de las
distintas actividades.
Disposicion para
participar de manera
individual y grupal.
Disposicion para
aprender.

Ejercicios en el
pizarron.
Actitud en clase.

Bitacora

NOMBRE DE LA UNIDAD

Experiencias Practicas

TIEMPO ESTIMADO PARA DESARROLLAR LA UNIDAD

28 horas (8 teoria 'y 20

TEMATICA/BLOQUE TEMATICO: TEMATICA: practica)
COMPETENCIAS A SABERES EVIDENCIAS DE DESEMPENO
DESARROLLAR CONOCIMIENTOS HABILIDADES ACTITUDES DIRECTA POR PRODUCTO
Uso del programa Control de temperatura Responsabilidad enla | ¢ Comentarios en e Tareas
Multisim para analisis de en hornos y camaras asistencia y clase. e Examen
Integrgr 'el circuitos electronicos isotérmicas puntualidad en la e Ejercicios en el e Bitacora
conocimiento de los Interfases Control de motores a realizacion de las pizarron. e Reportes de
modelos matematicos Puertos de entrada y pasos distintas actividades. | e  Actitud en el laboratorio
con las técnicas de salida. Control de velocidad en Disposicion para laboratorio.

control y
estabilizacion en
sistemas reales

Sistemas de adquisicion
de datos.
Analisis de Datos.

motores DC
Control de velocidad en
motores ac por PWM .

participar de manera
individual y grupal.
Disposicion para
aprender.

ACTIVIDADES DE APRENDIZAJE (Sugeridas)

los estudiantes realizaran actividades enfatizadas en la busqueda y sintesis de informacion y ejercicios practicos. Se pretende lograr una participacion activa y

responsable del estudiante en su proceso ensefanza-aprendizaje. Se recomienda ademas:

Elaborar una bitacora de practicas de laboratorio,
Elaborar un cuaderno de tareas.
Exponer al grupo las soluciones obtenidas a problemas propuestos.

RECURSOS Y MATERIALES DIDACTICOS (Sugeridos)

Se utilizaran los siguientes medios o recursos:
Material impreso (Guias, Textos indicados en la bibliografia).

Pizarron
Transparencias
Multimedia

Paquetes de computacion.




SISTEMA DE EVALUACION

EVALUACION:

Sera continua y permanente y se llevara a cabo en 3 momentos:

Diagnéstica: Al inicio del curso para determinar el nivel promedio de la clase y subsanar posibles fallas.

Formativa: Mediante la participacion en clase, en la realizacion de tareas grupales y la participacion grupal en laboratorio.
Sumaria: examenes escritos, entrega de cuaderno de tareas, entrega de bitacora de laboratorio, autoevaluacion, co-evaluacion.

El ejercicio de autoevaluacion y coevaluacion tendra el 5% de la ponderacion individual, debido a que su finalidad es para retroalimentar el proceso formativo
y ético del alumno.

PONDERACION (SUGERIDA):

Entrega de cuaderno de problemas 30%
Elaboracion de practicas de laboratorio  30%
Participacion individual 40%
Calificacion final de la materia 100%

En la participacion individual se consideran los examenes y la dinamica en clase.

FUENTES DE INFORMACION

BIBLIOGRAFIA BASICA: BIBLIOGRAFIA COMPLEMENTARIA:
Katsuhiko Ogata, Modern Control Engineering Creus, A. Instrumentacion industrial. 2006. Alfaomega.
Prentice Hall; 5 edition (September 4, 2009). Croquet, M. PC y robdtica. Técnica de interfaz. 1996. Paraninfo -

Thomson Learning.
Anthony Wheeler and Ahmad R. Ganji, Introduction to Engineering
Experimentation

Prentice Hall; 3 edition (December 4, 2009). OTRAS FUENTES DE INFORMACION:




