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II. - JUSTIFICACION

Los sistemas de control son un factor decisivo en el desarrollo de la tecnologia actual, por este motivo una clara comprensión de sus
principios y teorías resulta de mayor utilidad para la interpretación y solución de problemas práclicos que sea facilitada para la
automatización, Esta asignatura permite desarollar los conceptos teóricos y sus aplicaciones de automatización y control de
procesos industriales.

t.

1.

2
3.

loerutrncaclór.¡

Control Automático I

Séptimo
6 horas
3 horas
3 horas
96 horas
48 horas
48 horas

OBJETIVOS

ldentificar los dispositivos básicos de la automatización.

Aplicar los programas básicos de control y automatización

Diseñar máquinas mediante los programas.

IV. - PRE-REOUISITO

'1. MaquinasEléctricas

CONTENIDO

5.1. U n idades P rog ram áti cas
1. Control por Relé
2. Control por Contacto
3. AutómatasProgramables.
4. Sensores tipo todo o nada
5. Control de procesos discretos y discontinuos.
6. Diseño de máquinas automáticas con actuadores
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5.2. Desarrollo de las Unidades Programáticas
1 Control por Relé

1.1. Definrr el Re¡é.

1.2. Tipos de Relés
1.2 1. De función y de control: tensión, corriente, fase, nivel.

1.2.2. Temporizadores
1.2.3. De seguridad, protección

1.2.4. Electromecánicos instantáneos
1.2.4.1. Monoestables
1.2.4.2. Biestables
1.2 4.3. Otros.

1.3. Aplicación. Estruclura. Partes. Funcionam¡ento. Característicás Generales.

1.4. Diseñar y Describir circuitos de coñtrol por relé.

Control por Contacto
2 1. Definir el contactor.

2.1.1. Generalidades.
2.1.2. Descripción.
2 1.3. Estructura. Parte.

2.1.3.1. Carcasa.
2.1.3.2. Eleclro¡máñ.
2.1.3.3. Bobina
2.'t.3.4. Núcleo
2.1.3.5. Armadura
2.'1.3.6. Contactos
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Asignatura
Semeslre
Horas semanales
3.1. Clases teóricas
3.2. Clases de laboratorio
Total realde horas disponibles
4.1. Clases teóricas
4.2. Clases de laborator¡o
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2.1.3.7. Relé Térmico
2.1.3.8. Resorte.

2.1.4. Clasificación
2.1.4.1. Por su construcción

2 1 4.1.1. Contactores electromagnéticos
2.1 4.1.2 Contactoreselectromecánicos
2.1.4.1.3. Contactores neumáticos.
2.1.4.1.4. Contactores hidráulicos
2.1.4.1.5. Contactores estáticos.

2.1.4.2. Pot el lipo de corraente que alimenta a la bobina.
2.1.4.2.1. Contactores para la corriente alterna.
2.1.4.2.2. Contactores para corriente contínua.
2.1.4.2.3. Por la categoría de servic¡o.

2.1.5. Ventajas.
2.1.6. Criterios para su elección.
2.1.7. Causas de deter¡oro o daño.
2.1.8. Dimensionar

Autómatas Programables.
3.1 SistemaAutomatizado.

3.1.1. Automatización.
3 1.2. Def¡nición conceptual del Autómata programable.

3.'1.3. Aplicación.
3.1.4. Objetivos.
3.1.5. Func¡onamiento en Gral. Hardware: Partes elementales del PLC, Estructura, Clasificación, Fuente de

alimentac¡ón, Sistemas de entradas y salidas. Señales discretas y analógacas, CPU, mapas de memoria,
funcioñamiento del PLC, barrido de programa, módulos especiales e inteligentes, comunicacioñes, medios de
programac¡ón y periféricos.

3.2. Programación: relación campo-lógica, conceptos básicos, registros, lenguajes, ladder (contactos), listado de
instrucciones, compuertas y secuencial

3.3. Nociones bás¡cas de la Programación de PLC. Step 7. Siemens.
3.3.1. Diseñar elsistema de conkol.
3.3.2. Crear estruclura de programa. lnic¡ar Step 7.

3.3 3. Crear estructura de proyecto.

3.3 4. Crear equipo.
3.3.5. Deflnirsímbolos.
3.3.6. Crear programa de usuario
3.3.7 Crear datos de referencia
3.3.8. Configurar el hardware
3.3.9. Cargarprograma.
3.3.10. Comprobar programa. Diagnosticar el hardware.

Sensores tipo todo o nada
4.1. Definir.
4.2. General¡dades.
4.3. Descripción.
4 4 Estruciure
4 5. Partes.
4 6. Cr¡terios para su elecrión.
4 7. Caracteristicas del proceso y controlabilidad.
4 8. lnterruptores Reed.
4.9. lnterruptor de péndulo.
4.10. Circuito controlador on-off.
Control de procesos d¡scretos y d¡scont¡nuos.
5.1 Diferencias.
5 2. Ventajas.
5 3. Aplicaciones.
5.4. Diferentes tipos de programación de los sistemas de controide procesos d¡scretos secuenc¡ales.

5 5. Teoría-
Diseño de máquinas automáticas con actuadores.
6.1. Estructuradefuncionamiento.

6.'1.1. Periféricos de entrada y salida.
6.1.2. Diseño y aplicación de control.

6.2. Fines de carreras y sensores.
6.2.1. Tipos.
6.2.2. Funcionam¡ento.
6.2.3. Aplicación.

6 3. Proyecto Semestral.
6.3.1. Elaboración de proyecto.

6.3.2. Diseño.
6.3.3. Construcción.
6.3.4. Aplicación de entorno gráf¡co.

6.3.5. Conexión de máquina - PC. Protocolo.
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VI. - ESTRATEGIAS METODOLOGICAS

1. Exposición de la teoría con diferentes tecnicas
2. Prácticas de laboratorio
3. Elaboración de informes de laboratorio

1. Laboratorio de Electrónica Digital
2. Equipo multimedia
3. Programasutilitarios
4. Pizaüón
5. Tiza o piñcel. Borrador

VIII. - EVALUACION

1. Acorde a los Reglameñtos y Nomativas vigentes de la Facultad Politecnica
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VII. - MEDIOS AUXILIARES
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