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|. Datos de identificacion
Espacio educativo donde se imparte

Unidad Académica Profesional Tianguistenco

Licenciatura

Licenciatura en Ingenieria de Produccién industrial

Unidad de aprendizaje

Carga académica 3

Control de Procesos Industriales | Clave L41915
1 4 7
Horas tedricas Horas practicas Total de horas Créditos

Periodo escolarenqueseubica| 1 | 2 | 3 | 4 [ 5 | 6 8 | x
Seriacion Ninguna Ninguna
UA Antecedente UA Consecuente
Tipo de Unidad de Aprendizaje
Curso | X Curso taller
Seminario Taller
Laboratorio Préactica profesional
Otro tipo (especificar)
Modalidad educativa
Escolarizada. Sistema rigido No escolarizada. Sistema virtual
Escolarizada. Sistema flexible | X No escolarizada. Sistema a distancia

No escolarizada. Sistema abierto

Formacién comun

Formacion equivalente

Mixta (especificar)

Unidad de Aprendizaje




Il. Presentacion de la guia pedagégica

La guia pedagodgica es un documento que complementa al programa de estudios y
gue no tiene caracter normativo. Proporcionara recomendaciones para la conduccion
del proceso de ensefianza aprendizaje. Su caracter indicativo otorgara autonomia al
personal académico para la seleccion y empleo de los métodos, estrategias y
recursos educativos que considere mas apropiados para el logro de los objetivos.

En este documento se proporciona una vision general de la unidad de aprendizaje de
Control de Procesos Industriales, se propone un conjunto de técnicas y estrategias para
conducir al alumno a cumplir con los objetivos planteados en el programa de estudios
para el area de Ingenieria industrial que indica:

= Proyectar, disefiar, analizar, instalar, programar, controlar, operar y mantener
sistemas dinamicos de ingenieria, utilizados en la produccion de los bienes
necesarios para el desarrollo de la sociedad en forma segura, eficiente y rentable,
integrando materiales y equipos, técnicas y tecnologia de vanguardia asi como la
normativa vigente.

= Participar en programas de investigacion como base de un desarrollo competitivo
incluyendo la realizacion de proyectos propios.

= Asumir una actitud de respeto y compromiso con la sociedad, aplicando técnicas
y tecnologias modernas asociadas a su campo profesional, coadyuvando con la
preservacion del medio ambiente; desempefiando su actividad con
responsabilidad, ética profesional y con una actitud de superacién constante.

Asi como también se presentan métodos, estrategias y recursos educativos que facilitan
la compresion y aplicaciéon de los principios de la automatizacion en control de procesos
industriales.

[ll. Ubicacion de la unidad de aprendizaje en el mapa curricular

Nucleo de formacion: Integral
Area Curricular: Automatizacion
Caracter de la UA: Obligatoria

IV. Objetivos de la formacion profesional.
Objetivos del programa educativo:

Proyectar, disefar, analizar, instalar, programar, controlar, operar y mantener sistemas
dindmicos de ingenieria, utilizados en la produccion de los bienes necesarios para el




desarrollo de la sociedad en forma segura, eficiente y rentable, integrando materiales y
equipos, técnicas y tecnologia de vanguardia asi como la normativa vigente.

Participar en programas de investigacion como base de un desarrollo competitivo
incluyendo la realizacion de proyectos propios.

Asumir una actitud de respeto y compromiso con la sociedad, aplicando técnicas y
tecnologias modernas asociadas a su campo profesional, coadyuvando con la
preservacion del medio ambiente; desempefiando su actividad con responsabilidad, ética
profesional y con una actitud de superacion constante.

Objetivos del nacleo de formacion:

Proveer al alumno/a de escenarios educativos para la integracion, aplicacién y desarrollo
de los conocimientos, habilidades y actitudes que le permitan el desempefio de las
funciones, tareas y resultados ligados directamente a las dimensiones y ambitos de
intervencion profesional o campos emergentes de la misma.

Objetivos del area curricular o disciplinaria:

Aplicar los conocimientos de electrénica, control, produccion y robdética para disefiar,
instalar, operar, mantener e innovar sistemas productivos, sin olvidar el empleo de las
normas y los reglamentos vigentes.

Aplicar la teoria de la electrénica avanzada, del control y de la produccién automatizada
para disefiar sistemas productivos con miras a un alto desempefio auténomo.

V. Objetivos de la unidad de aprendizaje.

Aplicar las técnicas para disefiar procesos con la calidad requerida, considerando la
disposicién de la maxima informacién en tiempo real de las variables de la planta, que le
permitan ejercer acciones sobre el proceso de manera casi instantanea.

VI. Contenidos de la unidad de aprendizaje, y su organizacion.

Unidad 1. Revisién de conceptos basicos de la teoria de control

Objetivo: Revisar la teoria de dindmica de sistemas mediante su aplicacion a sistemas
fisicos para obtener una arquitectura general del modelo de estudio.
Contenidos:

1. Representacion dindmica de sistemas eléctricos y mecéanicos
1.1.  Funcién de transferencia
1.2. Diagrama de bloques simples
1.3. Funciones en el tiempo
2. Sistemas de lazo cerrado y abierto
3. Algebra de bloques
Métodos, estrategias y recursos educativos




Métodos
Teorico-préactico-Inductivo
Estrategias

Clase magistral, desarrollo de modelos matematicos.

Recursos

Pintarrén, plumones, cuaderno, computadora.

Actividades de ensefianza y de aprendizaje

Inicio Desarrollo Cierre
. El alumno desarrollara el
. Preguntas reciprocas para | ;. )
Clase  magistral  sobre : ; . disefio de un sistema
. organizar informacion, L .
conceptos  bésicos de mecanico para su portafolio

dinamica de sistemas.

clasificar y crear modelos
matematicos.

de evidencias.

2 hrs.

4 hrs.

6 hrs.

Escenarios y recursos para el aprendizaje (uso del alumno)

Escenarios

Recursos

Salén de Clases
Laboratorio de computo

Lap top, cafion, pizarron, cuaderno.
Computadora, red para usar Matlab.

Unidad 2. Andlisis de respuesta transitoria y estacionaria

Objetivo: Conocer las caracteristicas de diversas funciones mediante su funcién de
transferencia para conocer sus polos y su ubicacion en el plano complejo.

Contenidos:
2.1 Sistemas de primer orden

2.2 Sistemas de segundo orden
2.3 Sistemas de orden superior
2.4 Criterio de estabilidad de Routh

2.5 Analisis de error

Métodos, estrategias y recursos educativos

Métodos
Teorico-practico-Inductivo
Estrategias

Clase magistral, desarrollo de modelos matematicos, graficas y diagramas.

Recursos

Pintarrén, plumones, cuaderno, computadora.

Actividades de ensefianza y de aprendizaje

Inicio

Desarrollo

Cierre

Clase magistral, para dar a
conocer las caracteristicas
de los sistemas de vy
propiedades especificas.

Elaboracibn de mapas y
diagramas.

El alumno obtendra
modelos matematicos de
diversos sistemas.




2 hrs. 4 hrs. 6 hrs.

Escenarios y recursos para el aprendizaje (uso del alumno)

Escenarios Recursos
Salén de clases. Lap top, cafion, pizarron, hojas.
Computadora, red para usar Matlab.

Unidad 3. Andlisis y disefio de sistemas de control por el método del lugar de las raices

Objetivo: Dibujar la ubicacion de los polos dentro de un plano coordenado usando el
método del lugar de las raices para conocer la estabilidad del sistema.

Contenidos:

3.1 Introduccion

3.2 Grafica del lugar de las raices

3.3 Lugar de las raices de sistemas

3.4 Andlisis y disefio de sistemas de control mediante el método del lugar de las raices.

Métodos, estrategias y recursos educativos

Métodos.

Teorico-préactico-inductivo, hipotético deductivo.

Estrategias

Clase magistral, aprendizaje por descubrimiento guiado y elaboracién de mapas.
Recursos

Pintarrén, plumones, cuaderno, computadora.

Actividades de ensefianza y de aprendizaje

Inicio Desarrollo Cierre
Aprendizaje por
descubrimiento guiado,
para hacer la
caracterizacion e

El alumno desarrollara
diagramas de lugar de las
raices en Matlab.

Clase magistral, para dar a | identificacion de variables
conocer el marco teorico | que inteviene en un

contextual. proceso mediante la

elaboracion en papel de

modelos matematicos,

graficas en el plano

complejo .
2 hrs. 2 hrs. 8 hrs.
Escenarios y recursos para el aprendizaje (uso del alumno)

Escenarios Recursos

Saldn de clases. Lap top, cafion, pizarron, hojas.




Unidad 4. Analisis y disefio de sistemas por el método de la respuesta en frecuencia

Objetivo: Disefiar la respuesta de salida de diversas funciones mediante el dominio de
la frecuencia para obtener bosquejo grafico de su posible solucién.

Contenidos:

4.1 Introduccion

4.2 Diagrama de bode

4.3 Diagramas polares

4.4 Criterio de estabilidad de Nyquist
4.5 Andlisis de estabilidad

Métodos, estrategias y recursos educativos

Métodos.

Teorico-préctico, hipotético deductivo.

Estrategias

Clase magistral, aprendizaje por descubrimiento guiado, elaboraciéon de diagramas de
bode, polares.

Recursos

Pintarron, plumones, cuaderno, computadora.

Actividades de ensefianza y de aprendizaje

Inicio Desarrollo Cierre
Aprendizaje por
descubrimiento guiado para | El alumno creara

Clase magistral, para dar a

: la elaboraciéon de | diagramas de bode vy
conocer el marco teaorico.

diagramas de bode vy | polares en Matlab.
polares en papel.

2 hrs. 2 hrs. 10 hrs.

Escenarios y recursos para el aprendizaje (uso del alumno)
Escenarios Recursos

Salon de clases Cuaderno

Laboratorio de computo Software especializado

Unidad 5. Analisis y disefio de controladores en el tiempo

Objetivo: Disefiar controladores mediante métodos diversos para conocer su
funcionabilidad.

Contenidos:
5.1Tipos de controladores P, Pl, PD, y PID.




5.2 Reglas de Ziegler-Nichols para la sintonia de controladores PID.
5.3 Disefio de controladore PID mediante el método de respuesta en frecuencia.
5.4 Disefio de controladores PID mediante el método de optimizacién computacional

Métodos, estrategias y recursos educativos

Métodos.
Teorico-practico, basada en problemas.
Estrategias

Clase magistral, aprendizaje por descubrimiento guiado.
Recursos

Pintarrén, plumones, cuaderno, computadora.

Actividades de ensefianza y de aprendizaje

Inicio Desarrollo Cierre

Mediante la presentacion
del docente de procesos
Clase magistral, exposicion | industriales, el alumno
de marco teorico. descubrira los
controladores P, |, D y sus
derivaciones.

El alumno disefara
controladores, usando
diagramas y Matlab.

2 hrs. 2 hrs. 10 hrs.

Escenarios y recursos para el aprendizaje (uso del alumno)
Escenarios Recursos

Salon de clases Cuaderno

Laboratorio de computo Software especializado

VII. Acervo bibliogréafico
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VIIl.  Mapa curricular
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