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Tecnologias para la Automatizacion

Ordenanza 1877

 Datos administrativos de la asignatura

presencial semanal (si
correspondiese)

presenciales
(si
correspondiese)

Departamento: Ingenieria en Sistemas de | Carrera Ingenieria en Sistemas
Informacién de Ipnformacién

Asignatura: Tecnologias para la Automatizacion

Nivel de la carrera 4to nivel. Duracién Cuatrimestral

Bloque curricular: Tecnologias aplicadas

Carga horaria | 4 horas y media (reloj) Carga Horaria | 72 horas reloj

presencial semanal: 6 horas (catedra) {otal: 96 horas catedra

Carga horaria  no % horas no o

Dominguez, Gonzalo Hernan

Profesor Responsable: | Prof. Adjunto: Mg. Jorge R. | Dedicacion: Simple
Osio
Auxiliar/es de 1°/JTP: Ayudante de 1ra: Ing, | Dedicacion: Simple

' Proposito

de sistemas desde un enfoque basado en la Ingenieria en Sistemas de I3

de control y otras tecnologias de automatizacién e informacién asociadas,

emplean para su operacion software especializado.

Introducir a los y las estudiantes en el drea de las tecnologias de automatizacién y control

Informacion. Esto

se realiza brindando herramientas para analizar, proyectar y planificar tareas, para sistemas

las cuales
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Planificar tareas para sistemas robdticos.

Conocer las tecnologias utilizadas en la medicion de variables, la transmision de datos y
la sistematizacion de la informacion en el contexto de la industria inteligente.

Disefiar sistemas de control basados en tecnologias de internet de las cosas, trabajando

en grupo y de forma colaborativa.

Resultados de aprendizaje

A continuacién, son presentados los 6 Resultados de Aprendizaje (RA) de la asignatura. Estos
son enumerados en orden de dificultad creciente, y han sido seleccionados considerando la
carga horaria de la cursada, asi como su contribucién a las competencias a las cuales la

asignatura tributa, el perfil de egreso y los objetivos propuestos.

RA1: Distingue las diferentes topologias de control, para incorporar como herramienta
de evaluacion y analisis en el disefio de sistemas industriales.

RA2: Modela sistemas dinamicos para aplicar correctamente algoritmos de control en
procesos industriales.

RA3: Disefia controladores industriales genéricos con el objetivo de controlar y
optimizar el funcionamiento de sistemas industriales de lazo cerrado, garantizando la
estabilidad y el desempefio de los mismos de acuerdo a las especificaciones
solicitadas.

RA4: Disefia de forma colaborativa sistemas de adquisicion, transmision y
procesamiento de datos para ser implementados en la industria, atendiendo aspectos
relacionados con la seguridad y confiabilidad de la informacidn procesada.

RAS5: Planifica tareas para sistemas roboéticos haciendo un uso eficiente de los
elementos y tecnologias de la informacion existentes en procesos y maquinarias
industriales.

RAB: Especifica las tecnologias utilizadas en la medicion de variables, la transmision de
datos y la sistematizacion de la informacion en el contexto de la industria inteligente

para el disefio y planificacion de sistemas basados en internet de las cosas
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[ e Analisis numeérico.
Para cursar y rendir debe tener aprobada:

® Analisis matematico ||

Asignaturas correlativas posteriores

e Ninguna

Programa analitico, Unidades tematicas

| PROGRAMA ANALITICO

CONTENIDOS MINIMOS

a continuacion:
e Modelado.
e Tipos de Control y Controladores.
e Estabilidad.
e Internet de las cosas. Sensores como fuentes de informacion.
e Automatizacion de procesos.
e Robdtica.

e Sistemas de Informacion para la Industria Inteligente.

Los contenidos previamente listados, son desarrollados en las siguientes un

e [ntroduccion.

e Sistemas lineales y no lineales. Linealizacion.

e Resolucion en el dominio de la frecuencia.

e Funcion de transferencia para sistemas lineales.

e Sistemas discretos. Muestreo.,

Tiempo asignado: 10 horas reloj de teoria y 8 de practica.
e Unidad tematica Il. Eje tematico: analisis de sistemas dinamicos rea

(RA2).

sordpstidies. DEL ORIGINAL

1 .f?ﬁ;g\allms tranﬁtto(ﬁloﬁ&nah/s:? en estado estacionario.

Ellistado de contenidos sintéticos para la asignatura Tecnologias para la Automatizacion se lista

dades tematicas:

e Unidad tematica I. Eje tematico: modelado de sistemas dinamicos (RA1) y (RA2).

e Modelado de sistemas dinamicos. Entradas y salidas en un sistema dinamico.

imentados (RA1) y

{ F\{gr&@ﬁﬁdﬁ@gﬁ@ﬁ@g‘la reahlnentauon Introduccmn a los sustemas de control
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e Analisis de estabilidad. Criterios y métodos de analisis.

e Sistemas de adquisicién de datos. El sensor como fuente de informacion.

e Sistemas de supervision en la industria e Internet de las cosas.

Tiempo asignado: 8 horas reloj de teoria y 8 de practica

Unidad tematica lll. Eje tematico: controladores industriales (RA3).

e Controladores on/off, P, PI, PID.

e Discretizacion de controladores.

e Implementacion de controladores digitales.

e Otras estrategias de control.

Tiempo asignado: 8 horas reloj de teoria, 4 de practica y 4 de trabajo de laboratorio
Unidad tematica IV. Eje tematico: instrumentacion y sensado (RA4) y (RA6).

e Tipos de sensores. Propiedades.

e Actuadores.

e Redes y comunicaciones industriales. Protocolos estandar.

e Sistemas supervisores. Introduccién a SCADA.

Tiempo asignado: 5 horas reloj de teoria, 3 de practica y 3 de trabajo de laboratorio
Unidad tematica V. Eje tematico: introduccion a la robotica (RAS).

e Robodtica en la industria.

e Robotica en la medicina.

e Optimizacién y planificacion de tareas para sistemas robdticos.

Tiempo asignado: 5 horas reloj de teoria, 3 de practica y 3 de trabajo de laboratorio

Total de horas de practica: 24 hs reloj

Total de horas de laboratorio: 10 hs reloj

Metodologia de ensenanza

Para cumplimentar los objetivos y desarrollar los contenidos propuestos para la catedra en el
presente plan de estudio, y promoviendo el desarrollo de los RA, se utiliza una modalidad de

ensefianza-aprendizaje variada. En principio, el aprendizaje es concebido como un proceso

continborade: targedel semestiecen el cual el alumnado desarrolla nuevos saberes en forma

pﬁ%ﬁ%ﬁai‘ﬁefiﬁﬁiéndﬁl}a intéYrEdig e Inuevos conceptos, reforzando ideas y conceptos
l |
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aprendizaje activo en cada uno de los modulos (o unidades) del curso.

in |V|dua+

previos, y facilitando simultaneamente el aprendizaje significativo de nuevos saberes. Para esto,

son empleadas una serie de estrategias didacticas, brevemente expuestas a continuacion:

Por un lado, se utiliza una evaluacion diagnéstica, con el propésito de|relevar informacion
util acerca de los saberes y capacidades del alumnado. La misma es entregada en el
Campus Virtual Global (CVG).
Por otro lado, se emplea un método expositivo, para introducir conﬁ:eptos relevantes y
presentar la metodologia de trabajo. Esto es sin dudas contrario |a una concepcion
constructivista del aprendizaje, pero es al mismo tiempo una heframienta atil para

complementar otras herramientas didacticas.

Adicionalmente, se utilizan estrategias de ensefianza-aprendizaje basado en modelo y
basado en problemas, para abordar la resolucion de aspectos practicos y fomentar la
integracion de saberes. Estas tareas se realizan tanto de forma individual como grupal.
Algunas consignas para dichos trabajos son propuestas para ser resueltas en horario de
clase, y otras requeririan de un mayor plazo para su resolucién.
Complementariamente, mediante la resolucion en clase de problemas tipicos de
automatizacion, se busca motivar el acceso ala metodologia de anélisis y|disefio de sistemas
de control. Una herramienta fundamental en este aspecto es la utilizacion intensiva de
programas especializados (TICs) de andlisis, calculo y simulacion de sistemas dinamicos,
disponibles en el Departamento de Ing. en Sistemas de la Informacion.
Ademas, se utiliza (para el abordaje de algunos contenidos) la técnica de aula invertida,
fomentando el aprendizaje individual y una actitud inquisitiva y proactival hacia la resolucion
de problemas y la investigacion.
Adicionalmente, se utilizan las metodologias de aprender haciendo y aprendizaje basado en
proyectos, ya que es obligatorio el desarrollo de un trabajo final integrador, y las actividades
vinculadas con dicho proyecto, se centran en el quehacer de cada estu iante, asi como en

su intervencion en el aula.

Notar que, mediante el uso de diversas estrategias metodolégicas de ensefianza, se fomenta el

omo resultado, la

propuesta didactica se estructura a partir del desarrollo de experiencias de aprendizaje dentro y
fuera del aula. En este sentido, se distinguen tres tipos de experiencias de aprendizaje:
conocimient ' ula se proponen activid_ades orientadas a conocer,

comgrer% E‘PQ@%#\E

hrefle} i6n). Fuera del aula, se estimula la accion del
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disponible (accion). Asimismo, se estimula la creacion de grupos de reflexién activa que inciten

un dialogo entre pares para favorecer el aprendizaje.

Recomendaciones para el estudio

Para lograr un aprendizaje significativo de los contenidos y distintos saberes desarrollados en la

asignatura, pueden realizarse las siguientes recomendaciones:

Seguir las guias de estudio al dia.

Participar activamente en las clases.

Cumplir con los plazos recomendados para la resolucion de los trabajos practicos y
problemas propuestos.

Utilizar las muiltiples fuentes de informacion disponibles, asi como diferentes materiales de
la bibliografia recomendada.

Relacionar los conceptos abordados con aspectos de la vida diaria.

Utilizar los foros de consulta/debate para nutrirse de diversos enfoques.

Contrastar los resultados tedricos con los obtenidos por medio de herramientas de

simulacién y modelado.

Metodologia de evaluacion

e Metodologias de evaluacion.
Con el objetivo de evaluar el nivel de desarrollo de las competencias abordadas por la catedra,

seran empleadas diversas estrategias de evaluacion. A lo largo del semestre seran empleadas:

Evaluacion diagndstica. Previo al comienzo de la cursada, los y las estudiantes deberan
entregar una evaluacion diagnostica de tipo domiciliaria. Esta debe ser entregada en el CVG.
Autoevaluaciones. Se encontraran a disposicion del estudiantado dos autoevaluaciones,
para realizar un balance de su aprendizaje a lo largo del semestre.

Evaluacion formativa informal. Esta es realizada sobre las actividades de aprendizaje
basado en problemas y en modelos, propuestos para ser resueltos en las clases practicas,
y para obtener informacion sobre los aprendizajes de los y las estudiantes, siempre que la

oportunidad se presente.

Adid@ﬁ?&@@!@ﬁa mmﬁbh@drmativ4 es empleada para realizar un seguimiento de un
oy’fe@cS’ |i9ate5|’§dorbgll-c£%\“ @% desarrollado de forma grupal. Dicho proyecto
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integrador, finaliza con la entrega de un informe detallado, el cual es a su vez evaluado
numeéricamente de acuerdo con una ribrica especificada para tal fin.
Por otro lado, se realiza una evaluacién sumativa, en la forma de un examen integrador
escrito e individual, en el cual se abordan una multiplicidad de contenidos y problemas para
el disefio de tecnologias para la automatizacion.
- Rubricas. Con el objetivo de sentar criterios de evaluacién claros, se utilizan dos ribricas.

La primera de ellas es confeccionada para la evaluacion del proye]:to integrador, y la

segunda, como guia general para la aprobacién de la asignatura.

Empleando los diversos métodos de evaluacién presentados, es factible realizar la evaluacion

de los 6 resultados de aprendizaje descritos previamente.

e Evaluacion del RA1: este RA puede ser evaluado de forma indirecta, a través de la

interaccion con los y las estudiantes, asi como mediante la evaluacion sumativa de la

instancia de evaluacion y del trabajo integrador.

® Evaluacion del RA2: el mismo puede ser evaluado indirectamente a través de la

verificacion de los siguientes RA enumerados a continuacion, asi como a través de la

interaccion con los y las estudiantes.

e Evaluacion del RA3: este RA puede ser evaluado de forma indire cta, a través de la

interaccién con los y las estudiantes. Complementariamente, puede ser evaluado de
forma directa en la instancia de evaluacion integradora y en el proyecto final integrador.

® Evaluacion de los RA4 RA5 y RAG: estos RA pueden ser evaluados |de forma directa en

la instancia de evaluacion integradora y en el proyecto final integrador.

Complementariamente, se indica que la contribucion de la catedra a las competencias
genéricas sociales, politicas y actitudinales es parcialmente evaluada a través de la
interaccion con los y las estudiantes, y fomentada mediante el uso de lo$ diversos métodos

de aprendizaje, ensefianza y evaluacion.

e Condiciones de aprobacién.
Para obtener la aprobacién directa (promocién) se requiere:
o Una nota mayor o igual a 6 (seis) puntos en la evaluacion:integradora.
fn é’é'&?&ﬁoﬂéfﬂﬁwm y. fohr-rna del proyecto integrg:tor establecido por
ES COPRedl@R DEL ORIGINAL | -
o : |
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o Cumplir con todos los requerimientos administrativos establecidos por la |

reglamentacién vigente (asistencias, correlatividades, etc.).
Por otro lado, para la obtencién de la aprobacién indirecta (final) se requiere:

o Una nota mayor o igual a 4 (cuatro) puntos y menor a 6 (seis) puntos en la
evaluacion integradora.

o Cumplir con la entrega en tiempo y forma del proyecto integrador establecido por
la catedra.

o Cumplir con todos los requerimientos administrativos establecidos por la

reglamentacién vigente (asistencias, correlatividades, etc.).

Recursos necesarios

Debido a que, de forma preliminar las actividades pueden desarrollarse en su totalidad en el salon
de clase, los recursos necesarios para el desarrollo de la asignatura son:

e Aula, con pizarra o pizarron, y herramientas asociadas (marcadores y borrador).

e Un proyector multimedia, notebook equipada con office, alimentacion y puntero.
Las demostraciones practicas de sistemas fisicos controlados en tiempo real requieren

unicamente de alimentacion (tension de red).

Referencias bibliograficas (citadas segtin Normas APA)

BIBLIOGRAFIA RECOMENDADA:

[1] B. C. Kuo (1962), “Automatic Control Systems”, 7th edition, Prentice-Hall International,
London, England. ISBN: 0-13-304759-8.

[2] Gil Nobajas y Diaz-Cordovés (2009), “Fundamentos de control automatico de sistemas
continuos y muestreados”, Unicopia, C.B., Espafia. ISBN 978-84-613-4618-9.

[3] Mayosky (2021), “Control de sistemas SISO-LIT’, Edulp, La Plata, Argentina.

[4] K. Ogata (1997), “Modern Control Engineering”, 5th edition, Prentice-Hall, Englewood Cliffs,
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[6] P. Corke (2017), “Robotics, Vision & Contro ", 2nd edition, Springer, DOI: [1
54413-7

0.1007/978-3-319-

[7] K. Ogata (1996), “Sistemas de Control en Tiempo Discreto”, 2nd edition, Prentice-Hall,

Englewood Cliffs, NJ, USA. ISBN: 968-880-539-4.

BIBLIOGRAFIA COMPLEMENTARIA:

[1] Norman S. Nise (2006), “Sistemas de Control Para ingenieria’, 3ra edicion, Compafiia Editorial

Continental, México. ISBN: 978-9702402541

[2] C. H. Houpis, S. N. Sheldon, J. J. D'Azzo (2003), “Linear Control System Analysis and Design

with Matlab”. (5th Edition), Revised and Expanded (Automation and Control E
and Francis. ISBN:0-8247-4038-6.
[3] T. Kailath (1980), “Linear Systems”, Prentice-Hall, Englewood Cliffs, NJ,
0135369616.

ngineering). Taylor

USA. ISBN: 978-

[4] Rigelsford, J. (1999), "Robotics: Control, Sensing, Vision and Intelligence", Industrial Robot,

Vol. 26 No. 2. DOI: https://doi.org/10.1108/ir.1999.04926bae.002.
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