UNIVERSIDAD TECNOLOGICA NACIONAL
FACULTAD REGIONAL CORDOBA

ASIGNATURA: ELECTRONICA Y SISTEMAS DE CONTROL
ESPECIALIDAD: INGENIERIA MECANICA

PLAN: 1994 (ORDENANZA N° 1027)

NIVEL: 4°

MODALIDAD: ANUAL

DICTADO: 1°Y 2° CUATRIMESTRE

HORAS: 5 HS SEMANALES

AREA: ELECTRICA

CICLO LECTIVO: 2006

Correlativas para cursar: Regulares: Andlisis Matemdtico II; Fisica Il

Aprobadas: Andlisis Matemdtico I; Algebra y Geometria Analitica; Fisica
I;

Correlativas para rendir: Aprobadas: Andlisis Matemdtico II; Fisica II
Regular: Electrotecnia y Sistemas de Control.-

OBJETIVOS DE LA ASIGNATURA:

Al finalizar el cursado el alumno debera estar en condiciones de:

— Conocer las leyes basicas de la electronica y los principios de funcionamiento de
componentes electrénicos discretos e integrados y calcular circuitos electronicos
basicos.

- Identificar y aplicar los instrumentos necesarios para el control de variables en
sistemas automatizados.

- Seleccionar y utilizar sensores y transductores para obtener datos necesarios
para la determinacion de magnitudes mecanicas.

CONTENIDOS:
AREA ELECTRONICA

UNIDAD TEMATICA 1: CONDUCCION DE SOLIDOS.

Introduccion. Propiedades eléctricas de los sélidos. Semiconductores. Contaminacion
intencipnal. Uniones pn. Polarizaciones. Diodos semiconductores. Rectificador de media
onda‘y onda completa.

UNIDAD TEMATICA 2: TRANSISTORES BIPOLARES Y TIRISTORES.

TS Pagina 122 de 179 Res. 917/06

. uegropmacain

e 5ecnug:uo ACADEMICO



UNIVERSIDAD TECNOLOGICA NACIONAL
FACULTAD REGIONAL CORDOBA

Introduccion. Construccién. Funcionamiento de los transistores (npn y pnp). Amplificador
con transistor bipolar. Caracteristicas de los transistores bipolares (de entrada,
transferencia, de salida). El tiristor. Funcionamiento. Triac. Diac. Aplicacion. Circuitos de
disparo.

UNIDAD TEMATICA 3: CIRCUITOS INTEGRADOS.
Circuitos integrados lineales. Circuitos integrados digitales.

AREA SISTEMAS DE CONTROL

UNIDAD TEMATICA 1: INTRODUCCION A LOS CONTROLES AUTOMATICOS.
Generalidades. Sistemas de control realimentados. Representacion en blogues.
Ejemplos.

UNIDAD TEMATICA 2: EVALUACION Y REPRESENTACION DE COMPONENTES DE
CONTROL.
Introduccién. Componentes mecanicos en traslacion. Componentes mecanicos
rotacionales. Componentes eléctricos. Combinacion de elementos en serie y paralelo.
Analogia mecanica — eléctrica. Combinacion valvula — pistén hidraulico. Su efecto
integrador.

UNIDAD TEMATICA 3: REPRESENTACION DEL SISTEMA DE CONTROL.
Introduccién. Servomotor hidraulico. Control de temperatura. Algebra de los diagramas
en bloques. Sistema de control de velocidad.

UNIDAD TEMATICA 4: TRANSFORMADA DE LAPLACE.

Introduccién.  Transformadas notables. Propiedades de la transformacion.
Antitransformacion. Aplicacién a la resolucion de ecuaciones diferenciales — ejemplos.
Aplicacién a la resolucién de problemas fisicos — ejemplos.

UNIDAD TEMATICA 5: ESTUDIO DEL TRANSITORIO.

Introduccién. Funcién de transferencia. Estabilidad absoluta. Estabilidad relativa.
Comportamiento en régimen permanente. Comportamiento en régimen transitorio.
Funciones de excitacién de tipos. Sistemas de primer orden. Sistemas de segundo
orden.

UNIDAD TEMATICA 6: ANALISIS DE LA FRECUENCIA.
Introduccién. Analisis de amplitudes. Analisis de fases. Curvas paramétricas
logaritmicas. Atenuacién de vibraciones y choques.

UNIDAD TEMATICA 7: INTRODUCCION A LA DINAMICA ESTRUCTURAL.

Sistema de un grado de libertad excitado sinusoidalmete por la fundacién. Resolucion
de sistemas en n grados de libertad solicitados sinusoidalmete por las masas y por la
fundacién.

UNIDAD TEMATICA 8: SISTEMAS HIDRAULICOS

Intrqduccién. Bombas. Valvulas. Valvula piloto de 3 vias. Valvulas solapadas y de centro
abierto. Piston cargado a resorte. Valvula piloto de cuatro vias. Fuerzas producidas en
las valvulas. Valvulas tipo flap. Servovélvulas electrohidraulicas.
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UNIDAD TEMATICA 9: NAVEGACION INERCIAL

Introduccion. Marco teérico. Acelerémetros. Plataformas inerciales. Inclusion de
aceleradores gravitacionales. Navegacion inercial en presencia de aceleraciones
gravitacionales y no gravitacionales.

UNIDAD TEMATICA 10: CAPTACION Y CENSADO.

Censores de posicién lineal y angular. Censores de velocidad electromagnéticos lineal y
rotativos. Sensores acelerométricos de grado inercial y no inercial. Transductores de
presion y caudal.

UNIDAD TEMATICA 11: UNIDAD INTEGRADORA.

Unidad integradora: Calculo disefio y tecnologia de fabricacién de un acelerometro
flotante servoasistido de grado inercial. Introduccion. Principio de funcionamiento y
diagrama de bloques operativo. El flotante, detector de posicion, motor de cuplas y
suspensién de pivotes y rubies. Le ecuacion de equilibrio. Respuesta de frecuencia.
Rango y resistencia de medicion de la salida. Relacion de amortiguamiento y calculo de
luces de amortiguamiento. Influencia de la temperatura. La funcion de transferencia.
Lugar de raices para ganancia variable. Analisis de inestabilidad. Calculo de factor de
escala. Respuesta a entrada escalon. Simulaciones.

METODOLOGIA DE ENSENANZA Y APENDIZAJE Y SISTEMA DE EVALUACION

Dictado de clases

La materia ha sido estructurada para ser desarrollada de forma Teérica — Practica.

Las clases se comienzan con la exposicion de los temas, siguiendo el cronograma
adjunto, de manera tal de desarrollar los conceptos fundamentales, asociado a
experiencias practicas que permitan enriquecer el tema en estudio, tratando de generar
el clima propicio, de forma tal de alentar la discusion del tema por parte de los alumnos,
una vez que haya finalizado la exposicién el docente.

La actividad de transmisién de los conocimientos se lleva a cabo mediante la exposicion
teérica, transparencias y pizarra.

El dictado de las clases practicas se realizara en parte resolviendo ejercicios pertinentes
con la unidad en tratamiento por la teoria y por otro lado se incentivara la busqueda de
soluciones mediante la utilizacion de medios informaticos.

Evaluaciéon

Parciales

La Catedra tiene previsto que durante el periodo lectivo se realicen dos evaluaciones
practicas parciales correspondientes a las areas de sistemas de control y electronica.
Ademas se ha previsto la recuperacién de un parcial para aquellos alumnos que no
hayan aprobado alguno de los dos parciales. Asi mismo el alumno debera presentar a
fin de afio la carpeta completa con los Trabajos Practicos.
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La aprobacion de los 2 parciales, la presentacion de carpeta, mas la regularizacion por
parte de bedelia, deberan ser cumplidas por los alumnos a los fines de lograr la
regularizacion de la materia.

Examen final

— Modalidad del examen: Tebrico — practico.

- El docente selecciona tres temas del programa y se los asigna al alumno.

- Una vez asignados los temas se otorgaran 10 minutos para consulta bibliografica
previo al desarrollo y exposicion.

- Eldocente determina el orden de los temas a desarrollar.

- Dada la modalidad adoptada se exigiran en el desarrollo de un tema teorico
ejemplificaciones practicas y en la realizacion de ejercicios practicos la teoria que
la sustenta.

— Siel alumno ha superado la etapa de evaluacion final de acuerdo a lo expresado
anteriormente, se da por aprobada la materia.

— Se completan las actas y se firma la libreta.

PLANEAMIENTO DEL DICTADO DE CLASES TEORICAS Y/O PRACTICAS

AREA SISTEMAS DE CONTROL

TEORICO | PRACTICO | R
ITEMS | CONCEPTO SEMANA | SEMANA E OBSERVACION
UNIDAD N° 1: INTRODUCCION A LOS CONTROLES AUTOMATICOS
1.1 Generalidades. 1
1.2 Sistemas de control realimentados. 1 1 *
1.3 Representacién en bloques. 2 2 *
1.4 Ejemplos. 2 2 *
UNIDAD N° 2: EVALUACION Y REPRESENTACION DE COMPONENTES DE CONTROL
2.1 Introduccién. 3 3 *
2.2 Componentes mecanicos en traslacion. 3 3 *
2.3 Componentes mecanicos rotacionales. 5 5 *
2.4 Componentes eléctricos. 5 5 *
2.5 Combinacion de elementos en serie y paralelo. 5 5 *
2.6 Analogia mecanica - eléctrica. 6 6 *
27 Combinacion valvula - piston hidraulico. Su efecto 6 6 *

) integrador.

UNIDAD N° 3: REPRESENTACION DE SISTEMAS DE CONTROL
3.1 Introduccion. 7 7 *
3.2 Servomotor hidraulico. 7 7 *
3.3 Control de temperatura. 7 7 *
3.4 Algebra de los diagramas en blogques. 8 8 *
3.5 Sistema de control de velocidad. 8 8 *
UNIDAD N° 4: AUTOMACION ELECTRONEUMATICA
4.1 Introduccion. — Técnicas de mando ] 9 *
4.2 Elementos eléctricos y electro-neumaticos 9 9 *
4.3 “Elementos neumaticos 10 10 *
4.4 | Simbologia - Esquemas de conexiones 11 11 *
4.5 Conexiones basicas 12 12 *
4.6 Mandos con temporizacion. 13 13 *
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TEORICO | PRACTICO | P
ITEMS | CONCEPTO SEMANA | SEMANA E OBSERVACION
UNIDAD N° 5: ESTUDIO DEL TRANSITORIO
5.1 Introduccién. 14 Rev *
5.2 Funcién de transferencia. 14 Rev *
53 Estabilidad absoluta. 14 Rev *
5.4 Estabilidad relativa. 14 Rev *
55 Comportamiento en régimen permanente. 15 **
5.6 Comportamiento en régimen transitorio. 15 i
5.7 Funciones de excitacion tipos. 15 **
5.8 Sistema de primer orden. 16 16 *
5.9 Sistemas de segundo orden. 16 16 *
UNIDAD N° 6: ANALISIS EN FRECUENCIA
6.1 Introduccién. 17 17 *
6.2 Analisis de amplitudes. 17 17 *
6.3 Andlisis de fases. 18 18 *
6.4 Curvas paramétricas logaritmicas. 18 18 *
6.5 Atenuacién de vibraciones y chogues. 19 19 *
UNIDAD N° 7: INTRODUCCION A LA DINAMICA ESTRUCTURAL
71 Sistema de un grado de libertad excitado 20 20 *
) sinusoidalmete por la fundacioén.
Resolucion de sistemas de n grados de libertad
7.2 solicitados sinusoidalmete por las masas y por la | 20 20 *
fundacion.
UNIDAD N° 8: SISTEMAS HIDRAULICOS
8.1 Introduccién. 21 21
8.2 Bombas. 21 21
8.3 Valvulas. 21 21
8.4 Vélvula piloto de 3 vias. 22 22
8.5 Valvulas solapadas y de centro abierto. 22 22
8.6 Piston cargado a resorte. 22 22
8.7 Valvula piloto de cuatro vias. 22 22
8.8 Fuerzas producidas en las valvulas. 22 22
8.9 Valvulas tipo flap. 23 23
8.10 Servovalvulas electrohidraulicas. 23 23
UNIDAD N° 9: NAVEGACION INERCIAL
9.1 Introduccién. 24 24 *
9.2 Marco tedrico. 24 24 *
9.3 Acelerémetros. 24 24 *
9.4 Plataformas inerciales. 25 25 *
9.5 Inclusion de aceleraciones gravitacionales. 25 25 *
9.6 Navegacion inercial en presencia de aceleraciones o5 o5 *
) gravitacionales y no gravitacionales.
UNIDAD N° 10: CAPTACION Y SENSADO
10.1 Sensores de posicién lineal y angular 26 26 *
10.2 Senspres de velocidad electromagnéticos lineal y 26 26 *
rotativo.
10.3 _Sens_ores acelerométricos de grado inercial y no 27 57 *
inercial.
10.4 | Transductores de presién y caudal. 27 27 *
UNIPAD N° 11: UNIDAD INTEGRADORA
Unidad Integradora: Calculo disefio y tecnologia de fabricacion de un acelerémetro fiotante
servoasistido de grado inercial.

. / 7 Pagina 126 de 179 Res. 917/06
P S )/ _
e o



UNIVERSIDAD TECNOLOGICA NACIONAL
FACULTAD REGIONAL CORDOBA

TEORICO | PRACTICO | P

ITEMS | CONCEPTO SEMANA | SEMANA 5 OBSERVACION

11.1 Introduccion. Principio de funcionamiento y diagrama o8 o8 *

' en bloques operativo.
112 El flotante, detector de posicion, motor de cuplas y o8 o8 *
) suspension de pivotes y rubies.

11.3 La ecuacién de equilibrio. 28 28

11.4 Respuesta en frecuencia. 29 29

11.5 Rango y resistencia de medicion de la salida. 29 29

1.6 Relacion de amortiguamiento y calculo de luces de o9 o9 *

) amortiguamiento. Influencia de la temperatura.
La funcion de transferencia. Lugar de raices para

11.7 ganancia variable. Andlisis de inestabilidad. Célculo 29 29 *
del factor de escala

11.8 Respuesta a entrada escalén. 30 30

1'1 9 Simulaciones. 30 30

AREA ELECTRONICA

UNIDAD N° 1: CONDUCCION EN SOLIDOS.

a

1.1 Introduccion 2 w ;arcial eval

1.2 Propiedades eléctricas de los solidos 2 2 *

1.3 Semiconductores 3 3 *

1.4 Contaminacién intencional 3 3 *

1.5 Uniones pn. Polarizaciones 8 6 *

1.6 Diodos semiconductores. 6 6 *

1.7 Rectificador de media onda y onda completa. 6 6 *

UNIDAD N° 2: TRANSISTORES BIPOLARES Y TIRISTORES

2.1 Introduccién 8 *

2.2 Construccidn 8 8 *

23 Funcionamiento de los transistores (npn y pnp) 10 10 *

2.4 Amplificador con transistor bipolar. 12 12 *

o5 Caracteristica de los transistores bipolares (de entrada, 16 16 *

) transferencia, de salida).

2.6 El tiristor. Funcionamiento. 18 18 *

27 Triac. Diac. Aplicacién 18 18 *

2.8 Circuitos de disparo. 20 20 *

UNIDAD N° 3: CIRCUITOS INTEGRADOS

3.1 Circuitos integrados lineales 22 22 *

3.2 Circuitos integrados digitales 24 24 *
Cierre de unidades del area electronica 31 31 ** | 2°eval parcial
Regularizacién 32 32 ** | Recuperatorio

BIBLIOGRAFIA
BIBLIOGRAFIA BASICA

La Catedra toma como bibliografia basica para la exposicion de los temas:

o’ Sistemas de control. Apuntes de la catedra. Jorge Jazni, Gustavo Gonzalez.
Editorial Centro de Estudiantes de la Facultad Regional Cérdoba de la
Universidad Tecnoldgica Nacional.

S
/

7 !
N et ; L i
N (1. mw&‘muiu
\.;L{}:‘;cnn ACADEMICO

;

Pagina 127 de 179 Res. 917/06



UNIVERSIDAD TECNOLOGICA NACIONAL
FACULTAD REGIONAL CORDOBA

Electrénica. Recopilacion de bibliografia diversa.
Ingenieria de control modema. Katsuhiko Ogata — Editorial Prentice Hall.

BIBLIOGRAFIA DE CONSULTA
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Electronica de los sistemas a los componentes. Neil Storey. Editorial Addison-
Wessley |Iberoamericana.

Fundamentos de electrénica fisica y microelectronica. José Maria Abella —
Editorial Addison Wessley — Universidad Auténoma de Madrid.

Electronica de potencia.Circuitos, dispositivos y aplicaciones. Muhamad Rashid -
Editorial Prentice Hall.

Electrénica digital moderna. José Maria Angulo — Editorial Paraninfo SA
Automatic control systems. F. H. Raven - Editorial

Sistemas automaticos de control. Benjamin C. Kuo - Editorial CECSA.
Retroalimentacion y sistemas de control. Di Stefano — Stubberud — Williams -
Editorial Mc Graw Hill.

Sistemas modernos de control. Richard Dorf — Editorial Addison Wessley
iberoamericana.

Hydraulic control systems. Herbert E. Merrit — Editorial John Wiley and Sons, Inc.
Fluid power control. John Blackburn — Editorial The MIT Press.

Gyroscopes. Theory and design. Paul Savet — Editorial Mc Graw Hill.

Control de sistemas continuos. Antonio Barrientos — Editorial Mc Graw Hill
Servomecanismos. Gilberto Lamarque - Editorial Instituto Universitario
Aeronautico.
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