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Este texto tiene como objetivo principal servir como material de guia
para los cursos de Laboratorio en Sistemas Automaticos de Control que
se ofrece tradicionalmente en los programas de formacidn tecnoldgicay
de ingenieria eléctrica. Busca aportar en la capacitacion del estudiante
para el uso de herramientas y técnicas que permitan analizar y controlar
sistemas automaticos de control continuos de una entrada y una
salida (SISO).

Entre sus objetivos especificos estan:

» Manejar herramientas como sistemas de adquisiciéon de datos,
procesadores de senales, sistemas de procesamiento de datos
(como MyDAQ).

« Manejar herramientas para el analisis y simulacién de sistemas
dindmicos (como MATLAB, Simulink, LabVIEW).

« Hallar el modelo matematico de sistemas dinamicos tipicos por la
técnica de curva de reaccién.

« Establecer las caracteristicas de los sistemas realimentados versus
los sistemas de lazo abierto mediante técnicas experimentales.

« Establecer estabilidad, ganancia del lazo, sensibilidad, error
permanente.

» Convalidar la respuesta de un sistema lineal tanto en el dominio
del tiempo como en el de frecuencia.

Esta conformado por seis practicas: (1) Introduccién a tecnologias
para control; (2) Reconocimiento de la bucla tipica de realimentacién;
(3) Modelado heuristico y respuesta transitoria; (4) Caracteristicas
de sistemas de control y sintonia de controladores PID; (5) Ajuste de
compensadores mediante la técnica del lugar geométrico de las raices;
(6) Ajuste de compensadores mediante técnicas de respuesta en
frecuencia.

Cada practica contiene una primera sesion denominada resultados
de aprendizaje, la segunda seccién presenta el marco tedrico, la
tercera continda con los materiales y equipos, la cuarta contiene el
procedimiento, y la quinta sesién, una recomendacién de informe.

Como novedad, esta guia esta construida para permitir la
experimentacién hibrida, entendida como el uso de recursos locales con
asistencia fisica al laboratorio y también en la modalidad remota.
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Los Sistemas Automaticos de Control (SAC) son transversales a muchas areas del
conocimiento y de la vida misma. La formacién en SAC es el paso inicial a los pro-
cesos de automatizacion.

Este texto tiene como objetivo servir como material de guia para la realizacién

de précticas o experimentacién en SAC, que se ofrece tradicionalmente en los pro-
gramas de formacién tecnolégicos y de Ingenieria Eléctrica.

El objetivo general es aportar en la capacitaciéon del estudiante para el uso de

herramientas y técnicas que permitan analizar y controlar los sistemas dindmicos
continuos, de una entrada y una salida (SISO).

Los objetivos especificos son:

Manejar herramientas como sistemas de adquisicién de datos, procesadores de
senales, sistemas de procesamiento de datos (como MyDAQ).

Manejar herramientas para el andlisis y simulaciéon de sistemas dindmicos
(como MATLAB®, Simulink®, LabVIEW®).

Emplear la terminologia de los sistemas de control.

Hallar el modelo matematico de sistemas dindmicos tipicos por la técnica de
curva de reaccion.

Establecer las caracteristicas de los sistemas realimentados, versus los siste-
mas de lazo abierto mediante técnicas experimentales. Establecer estabilidad,
ganancia del lazo, sensibilidad, error permanente.

Convalidar la respuesta de un sistema lineal tanto en el dominio del tiempo
como en el de frecuencia.

Sintonizar controladores Proporcionales-Integrales-Derivativos (PID), mediante
las técnicas heuristicas.

Ajustar compensadores dindmicos mediante la técnica del lugar geométrico de
las raices.

Ajustar compensadores dindmicos mediante técnicas de respuesta en
frecuencia.

El material esta organizado de la siguiente manera:

Préctica 1. Introduccién a tecnologias para control.
Practica 2. Reconocimiento del lazo tipico de realimentacion.
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» Préctica 3. Modelado heuristico y respuesta tran-
sitoria.

» Préctica 4. Caracteristicas de sistemas de control.

» Practica 5. Sintonia de controladores PID.

» Practica 6. Ajuste de compensadores mediante la
técnica del lugar geométrico de las raices.

» Préctica 7. Ajuste de compensadores mediante téc-
nicas de respuesta en frecuencia.

Cada préctica contiene una descripcién o marco
tedrico de los conceptos necesarios para la solucion,
no pretende revisar en detalle (ni con ejemplos) cada
uno de los temas; esos conceptos son abordados en
cursos tedricos y presentados en numerosos textos.

Las précticas de esta guia tienen una estructura fija
de cinco secciones. En la primera seccién, Resultados
de aprendizaje, se indican los objetivos de la préctica.
En la segunda seccién, Marco teérico, se presentan

los fundamentos tedricos necesarios para la practica.
En la tercera seccién, Materiales y equipos, se descri-
ben los recursos necesarios para la practica.

En la cuarta seccién, Procedimiento, se detallan
los pasos a seguir para realizar la practica. En la quinta
seccion, Informe, se proporcionan recomendaciones
y orientaciones para la elaboracién del informe de la
préctica.

Como novedad, esta guia permite la experimen-
tacion hibrida, que combina el uso de recursos loca-
les con asistencia fisica al laboratorio y la modalidad
remota.

El texto ha sido escrito para su uso en practicas de
laboratorio de SAC impartidas en la Universidad del
Valle; sin embargo, puede ser adaptado para su uso en
otras instituciones de educacién superior si disponen
de los equipos adecuados.
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