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PROGRAMA DE LA ASIGNATURA

1 OBJETIVOS
Comprender la teoría de los sistemas de control. Conocer y saber aplicar componentes, sistemas de con-
trol y automatización industriales.

1.1 OBJETIVOS GENERALES
Lograr que los alumnos del 5to año de la carrera de Ingeniería Electromecánica obtengan:
1. Conocimientos sobre la Teoría de Control Clásica.
2. Capacidad y habilidades para el análisis y diseño de sistemas de control.
3. Conocimientos sobre instrumentación industrial.
4. Conocimiento y manejo de una de las principales herramientas informáticas específicas de esta disci-

plina.
5. Conocimiento actualizado sobre técnicas modernas de control.

1.2 OBJETIVOS PARTICULARES (Por Unidad)
Para cumplir con los Objetivos Generales, se trazan los siguientes Objetivos Particulares. El logro de estos
Objetivos permitirá al alumno:

Unidad I: Obtener una visión de la disciplina dentro de la Ingeniería. Lograr una base en el manejo de
ecuaciones diferenciales y en variables complejas para el modelado de sistemas.

Unidad II: Profundizar en las principales Técnicas de Modelación de Sistemas de Control Automático.

Unidad III: Obtener la capacidad de análisis de Sistemas de Control bajo la óptica de la Teoría de Control
Clásica.

Unidad IV: Manejar una herramienta teórica de análisis y diseño de Sistemas de Control. Conocer el com-
portamiento y lograr la capacidad para el análisis y diseño de los Sistemas de Control en el dominio de la
frecuencia.

Unidad V: Conocer las principales Técnicas de Control. Lograr la capacidad de diferenciarlas y evaluar la
aplicación de cada una de ellas, como así también conocer los demás elementos componentes de un sis-
tema de control, como son los sensores y los actuadores.

Unidad VI: Conocer y programar un software específico para el diseño de Sistemas de Control Automáti-
co.

Unidad VII: Conocer los principios de selección y programación de un tipo de dispositivo muy utilizado en
la industria. Obtener las bases para interpretar un sistema SCADA, los sistemas de control distribuido y
nociones de comunicación de datos.

Unidad VIII: Obtener conocimientos actualizados sobre las tendencias actuales de la disciplina.
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Unidad IX: Profundizar en conceptos y conocimientos que hayan generado inquietudes en los alumnos.
Promover la capacidad de trabajo interdisciplinario, fomentar la presencia de profesores y especialistas in-
vitados.

2. CONTENIDOS

2.1 CONTENIDOS MINIMOS
Sistemas realimentados. Funciones de transferencia. Controladores. Sensores. Transductores y actuado-
res. Controladores lógicos programables. Control distribuido.

2.2 CONTENIDO ANALITICO
UNIDAD I: Introducción a la Disciplina: Breve desarrollo histórico. Estado actual. Control Automático: Á-
reas involucradas. Ventajas y Desventajas. Aplicaciones. Conceptos Matemáticos: Conceptos de Ecuacio-
nes Diferenciales Lineales. Variables y Funciones Complejas. Representación en el Plano Complejo. Mo-
delos. Transformada de Laplace: Concepto. Uso de las Tablas. Teorema de la Diferenciación Real. Teo-
rema de la Diferenciación Compleja. Teorema del Valor Final. Teorema del Valor Inicial. Transformada In-
versa de Laplace: Procedimientos y Métodos. Teorema de Heaviside. Teorema de Euler. Trabajo Práctico
Nº 1: resolución manual de ejercicios sobre el contenido de la Unidad 1.

UNIDAD II: Modelado de Sistemas Dinámicos: Conceptos. Ecuaciones involucradas. Modelos en el tiem-
po. Modelos en variables complejas. Función de Transferencia: Conceptos. Variables. Parámetros. Polos y
Ceros. Lazo Cerrado. Lazo Abierto. Aplicaciones. Sistemas de Primer Orden. Sistemas de Segundo Or-
den. Sistemas de Orden Superior. Modelos POMTM y SOMTM. Diagramas de Bloques: Componentes.
Ventajas. Procedimientos de Trazado. Técnicas de Reducción. Diagramas de Flujo de Señales: Compo-
nentes. Ventajas. Analogías. Técnicas de Trazado. Aplicaciones. Fórmula de Mason. Trabajo Práctico Nº
2: resolución manual de ejercicios sobre el contenido de la Unidad 2.

UNIDAD III: Análisis de la Respuesta Transitoria y de Estado Estacionario: Nociones de Estabilidad. Prin-
cipales Parámetros. Señales de Prueba Típicas: Señal Impulso. Señal Escalón. Señal Rampa. Sistemas
de Primer Orden: Comportamiento ante distintas entradas. Constante de Tiempo. Ganancia. Sistemas de
Segundo Orden: Análisis de la Respuesta Temporal. Amortiguamiento. Frecuencia Natural. Ganancia.
Constantes de Tiempo. Parámetros de la Respuesta Temporal. Influencia de la ubicación de Polos y Ce-
ros.

UNIDAD IV: Técnica del Lugar Geométrico de las Raíces: Conceptos. Mecánica de resolución. Análisis de
Sistemas utilizando esta técnica. Ganancia Crítica. Frecuencia Crítica. Análisis de Respuesta en Frecuen-
cia: Conceptos. Parámetros de la Respuesta en Frecuencia. Trazas de Bode. Frecuencias de Cruce. Már-
genes de Ganancia y de Fase. Ancho de Banda. Estabilidad. Trabajo Práctico Nº 3: resolución manual y
mediante PC de ejercicios sobre el contenido de la Unidad 4.

UNIDAD V: Acciones Básicas de Control: Control P. Control PI. Control PD. Control PID. Efectos en el
comportamiento del Sistema. Sintonización de Controladores. Controladores de Adelanto-Atraso. Contro-
ladores Industriales. Sensores: Principios de funcionamiento. Constantes de tiempo. Ganancia. Sensores
Industriales. Actuadores: Válvulas de control. Distintos tipos. Selección. Cálculo. Constante de Tiempo.
Ganancia. Accionamientos. Válvulas Industriales.

UNIDAD VI: MatLab: Introducción. Aplicaciones. Toolbox. Programación. Trabajo Práctico Nº 4: resolución
mediante PC de ejercicios sobre el contenido de las Unidades III, IV y V.

UNIDAD VII: Autómatas Programables: Introducción a los PLC´s. Conceptos de Lógica Booleana. Lengua-
je de Contactos. Sistemas SCADA: Conceptos. Principales Componentes. Aplicaciones. Sistemas de Con-
trol Distribuido: Conceptos. Arquitectura. Subsistemas. Redes Digitales de Datos: esquema Maestro-
Esclavo. Modelo ISO/OSI. Topologías. Principales Protocolos.

Unidad VIII: Introducción a las Técnicas Modernas de Control: Conceptos. Principales tendencias. Siste-
mas Expertos. Redes Neuronales Artificiales. Control Fuzzy. Control Predictivo. Control adaptativo. Control
No Lineal. Control de Estructura Variable.

Unidad IX: Temas Seleccionados: Tratamiento de temas de actualidad que sean de especial interés para
los estudiantes y que los profesores de la asignatura consideren apropiados para ser incluidos. Estos te-
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mas pueden ser desarrollados por los mismos docentes de la asignatura o por especialistas invitados a es-
tos efectos..

BIBLIOGRAFÍA

3.1 BIBLIOGRAFIA BASICA (Disponible en Biblioteca)

1. Ingeniería de Control Moderna – Katsuhiko Ogata – Editorial Prentice Hall.

2. Sistemas de Control Automático – Benjamin C. Kuo – Editorial Prentice Hall.

3. Control Automático de Procesos. Teoría y Práctica – Carlos A. Smith & Armando B. Corripio – Limusa
Noriega Editores.

4. Sistemas de Control en Ingeniería – Paul H. Lewis & Chang Yang – Editorial Prentice Hall.

5. Dinámica de Sistemas y Control – Eronini-Umez-Eronini – Thomson Learning

6. Sistemas Digitales de Control de Procesos – Sergio Szklanny & Carlos Behrends – Editorial Control

3. 2 BIBLIOGRAFIA COMPLEMENTARIA (Personal de los docentes y disponible)

1. Nonlinear Systems – Hassan K. Khalil – Editorial Prentice Hall

2. Introducción a los Sistemas No Lineales de Control y sus Aplicaciones – Carlos E. D´Atellis – AADECA,
Asociación Argentina de Control Automático.

3. Control Systems of Variable Structure – U. Itkis – John Wiley & Sons.

4. Proceedings de Congresos de Control Automático.

5. Revistas y Publicaciones periódicas sobre la disciplina.

6. Biblioteca Electrónica SECyT. http://www.biblioteca.secyt.gov.ar

4 METODOLOGIA DE ENSEÑANZA
Para el desarrollo de la asignatura, se empleará la siguiente metodología en el dictado de las clases:

4.1 Clases Teóricas: En las mismas se hará el desarrollo de los temas teóricos de la asignatura, se presenta-
rán ejemplos de algunas situaciones especiales, y se plantearán los temas a desarrollar en la próxima cla-
se para que los alumnos puedan buscar información y bibliografía. Se responderán consultas sobre temas
dados con anterioridad y se orientará a los alumnos en la búsqueda de soluciones a situaciones que se
pueden presentar en las clases prácticas.

4.2 Clases Prácticas: En estas clases se hará el desarrollo de los Trabajos Prácticos, se orientará a los alum-
nos para la resolución de ejercicios que deberán realizar de forma personal en horario extra áulico, y se
controlarán los resultados obtenidos, además de responder consultas sobre el tema.

4.3 Clases de Laboratorio: Las mismas serán Teórico-Prácticas. Se trabajará en la solución mediante el uso
de PC´s y software específico de problemas que requieran este tipo de solución. De esta manera se po-
drán comparar resultados con los problemas realizados en forma manual, se podrán modificar condiciones
y situaciones de los problemas dados, obtener los resultados en forma rápida y en consecuencia sacar
conclusiones sobre la influencia de dichos cambios. Asimismo, las prácticas sobre instrumentación se
harán en la empresa INDUNOR, durante la visita de obra a la misma, y en función del convenio de coope-
ración existente.

4.4 Clases de Seminarios: En ellas, los alumnos organizados en grupos de no más de tres, expondrán al re-
sto de la clase sobre un tema específico de la materia, que será sorteado en la primera clase, juntamente
con la formación de los grupos

5 EVALUACION
Durante el desarrollo de la asignatura, el alumno será evaluado mediante:
1. Dos exámenes parciales y un recuperatorio global.
2. Dictado de Clases de Seminario.
3. Realización de Trabajos Prácticos.
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5.1 Condiciones de Regularidad y Promoción

5.1.1 Regularización: El alumno podrá acceder a la condición de Regular, si cumple con:

1. Aprobar los dos exámenes parciales, o el recuperatorio global, con una nota no inferior a 7.

2. Aprobar la clase de Seminario con una nota no inferior a 7.

3. Asistir al 80% de las clases Teóricas y Prácticas.

5.1.2 Promoción: El alumno podrá Promocionar en forma total la materia, para ello debe cumplir con:

1. Aprobar los dos exámenes parciales, o el recuperatorio global, con una nota no inferior a 8.

2. Aprobar la clase de Seminario con una nota no inferior a 8.

3. Asistir al 80% de las clases Teóricas y Prácticas.

4. Entregar para su aprobación la carpeta con los Trabajos Prácticos resueltos.

5.2 Evaluación Final

El examen final se realizará según la condición del alumno:

5.2.1 Alumnos Promocionados: No rendirán examen final.

5.2.2 Alumnos Regulares: El examen constará de una parte práctica escrita, y de una parte teórica que se ren-
dirá oralmente. El examen abarcará todo el contenido del programa de la materia.

5.2.3 Alumnos con Regularidad Vencida: El examen constará de tres partes: una práctica escrita, una defen-
sa oral del práctico, y una exposición oral sobre la teoría. El examen abarcará todo el programa de la ma-
teria.


