Octubre 11 de 2016

CONSULTA
CONSEJO DIRECTIVO
FACULTAD DE INGENIERIA EN
ELECTRICIDAD ¥ comu-mcléﬂ

sYLLABUS DEL PROGRAMA DE LA MAESTRIA EN AUTOMATIZACIéN Y
CONTROL — MACI

Mediante oficio ESPOL—FIEC-SD-0F|-0512—2016 de fecha 11 de Octubre de 2016, el
PhD. Wilton Agila Galvez, Coordinador de la Maestria en Automatizacion y Control,
recomienda la aprobacion de {os Syltabus del Programa de Maestria en Automatizacion
y Control - MAC!, V Cohorte, en el nuevo formato, el mismo que es solicitado por €l
Decanato de Postgrado.

Cabe indicar gue, la Planificacion de |as materias de la V Promocion de 12 MAESTRIA
EN AUTOMATIZACION Y CONTROL - MACI, de la Facultad de Ingenieria en
Electricidad ¥y Computacion - FIEC, fueron aprobadas por el Consejo Politécnico
mediante Resolucion Nro. 16-08-325, la misma que se adjunta.

£l CONSEJO DIRECTIVO de \a FIEC, resuelve:

RESOLUCION 2016-570
APROBAR LOS SYLLABUS DEL PROGRAMA DE LA MAESTRIA EN
AUTOMATIZACION Y CONTROL — MACH, V COHORTE, EN EL NUEVO FORMATO
SOLICITADO POR EL DECANATO DE POSTGRADG
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ESCUELA SUPERIOR POLITECNICA
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“Impulsando la Sociedad del Conocimiento™

De: Secretario Administrativo.

Para: Rector;
Vicerrectora Académica;
Ivan Rivera N., Mg., Asesor del Rector;
Miguel Yapur A., M.Sc., Decano de la FIEC;
Sixto Garcia A, Ph.D., Subdecano de la FIEG; v,
Marcos Mendoza V., Mg., Secrctatio de la Comisién de Docencia y Director de la STA.

Asunto: RESOLUCION Nro. 16-08-325.

El Consejo Politécnico en sesion efectuada el dia jueves 18 de agosto de 2016, facultado legal,
estatutatia y teglamentariamente adopté de comin acuerdo la siguiente RESOLUCION:

16-08-325.-APROBAR la Planificacion de las matedas de la V Promocién de la
MAESTRIA EN AUTOMATIZACION Y CONTROL, MACI, dec la
Facultad de Ingenieria en Electricidad y Computacion, FIEC, considerando
el Oficio Nro. QFI-ESPOL-FIEC-0415-2016 del Decanato de la FIEC, de julio
18 de 2016; en atencién de la Recomendacién C-Doc-2016-196 acordada por la
Comision de Docencia, sesiones del martes 19, jueves 21, martes 26 y jueves 28
de julio de 2016, contenida en el anexo (09 fs. tdles) del Oficio Nro. ESPOL-C-
DOC-2016-0026-0 de agosto 18 del presente afio, dirigido al Rectot, Setgio Flores
Macias, M.Sc., por Marcos Mendoza Vélez, Mg, Secretario de la Comisién de
Docencia.

Particular que notifico para los fines de Ley.

Atentamente,

C.c: Subdecano;
Secrctarias: Decanato y Subdecanato; y,
Archivo,

GROM.

Guayaquil: Campus “ Gustavo Galindo V", Km. 30,5 Vea Perimerral, contiguo a la Cdla. Santa Cecilia » Casilla: 09-01-3863
Fax: (593-4) 2854629 » Teléfonos: 2269269 - 2850341 - 2851004 - 2854482 - 2854560 - 2854518 - 2854486 - 2854501
Campus “Las Peias™ Malecdn 100 y Loja « Fax: (593-4) 2530283 » Teléfonos: 2530491 - 2530271
Quito: Av 6 de Driciembre N33-55 y Av. Eloy Alfaro, Edif. Torre Blanca, Pisp 2= Casilla: 17-01-1076 » Telefaxes: (593-2) 2521408 - 2561199 - 2235150 - 2527986 - 2550618




ﬁ REPUBLICA DEL ECUADOR
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CONSEJO DE EDUCACION SUPERIOR QQCES

Rerptibolic o deed R uatlis

Que,

Que,

Que,

Que,

Que,

Que,

Que,

RPC-S0-33-N0.429-2015
EL CONSEJO DE EDUCACION SUPERIOR
Considerando:

el artfculo 353 de la Constitucién de la Repuiblica del Ecuador, establece: “E}
sistema de educacién superior se regirid por: 1. Un organismo piiblico de
planificacién, regulacién y coordinacién interna del sistema y de la relacién
entre sus distintos actores con la Funcién Ejecutiva (...)";

el articulo 166 de la Ley Orgénica de Educacién Superior (LOES), dispone: “El
Consejo de Educacién Superior es el organismo de derecho piblico con
personerfa juridica, con patrimonio propio, independencia administrativa,
financiera y operativa, que tiene por objetivo la planificacién, regulacién y
coordinacién interna del Sistema de Educacién Superior, y a relacién entre sus
distintos actores con la Funcién Ejecutiva y la sociedad ecuatoriana (...)";

el articulo 169, literal j) de la LOES, determina que es atribucién y deber del
Consejo de Educacién Superior (CES): "Aprobar la creacién de carreras y
programas de grado y posgrado en las instituciones universitarias y
politécnicas”;

mediante Resolucién RPC-SE-13-N0.051-2013, de 21 de noviembre de 2013,
publicado en la Gaceta Oficial del CES el 28 de noviembre de 2013, el Pleno de
este Consejo de Estado aprobé el Reglamento de Régimen Académico,
reformado a través de resoluciones RPC-50-13-No.146-2014, RPC-S0O-45-
N0.535-2014, RPC-S0-18-N0.206-2015, RPC-S0-22-N0.262-2015 y RPC-S0-31-
No.405-2015, de 09 de abril de 2014, 17 de diciembre de 2014, 06 de mayo de
2015, 10 de junio de 2015 y 02 de septiembre de 2015, respectivamente;

el artfculo 9, literal c) del Reglamento de Régimen Académico, prescribe:
“Maestria.- Forma profesionales e investigadores con competencias de alto
nivel en el estudio de un objeto complejo y multidimensional, y de las
correspondientes metodologias, lenguajes, procesos y procedimientos de una
disciplina o profesién, asi como en el conocimiento de métodos multi, inter o
trans disciplinares. Las maestrfas pueden ser profesionales o de investigacién

()"

el articulo 12, inciso cuarto del Reglamento ibfdem, sefiala: “Las carreras que se
amparan en el articulo 133 de la LOES, las correspondientes a las carreras de
formacién policial y militar, asi como los programas de postgrade, por su
naturaleza, podran planificar sus periodos académicos de modo diferente.
Estas carreras y programas no estarin exentos del cumplimiento de los
requisitos académicos establecidos en el presente Reglamento”;

la Disposicién General Séptima del Reglamento referido en el considerando
precedente, indica: "A partir de la fecha de vigencia del presente Reglamento,
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Rapiblica da Liuadee

Que,

Que,

Que,

Que,

Que,

las carreras o programas que apruebe el CES tendran un periodo maximo de
vigencia de 5 afios. Esta vigencia de la carrera o programa podra ser modificada
por el CES, previo informe del CEAACES relativo al proceso de evaluacién y
acreditacién respectivo”;

a través de Oficio ESPOL-R-OFC-0741-2014, de 12 de agosto de 2014, la
Escuela Superior Politécnica del Litoral ingresd, al CES, el proyecto de Maestria
en Electrénica y Automatizacién, como Maestria Profesional, solicitando su
aprobacion. Posteriormente, la Escuela Superior Politécnica del Litoral acoge
las observaciones de la Comisién Permanente de Postgrados del CES sobre Ja
denominacién del programa, por lo cual modifica el nombre de Maestria en
Electrénica y Automatizaci6n por el de Maestria en Automatizacién y Control;

mediante Oficio SENESCYT-SGES-2014-2481-C0, de 06 de noviembre de 2014,
la Secretarfa de Educacién Superior, Ciencia, Tecnologia e Innovacién
(SENESCYT) remiti6, al CES, su informe Técnico respecto del proyecto de
Maestria Profesional referido en el considerando precedente, documento en el
gue se determina que éste se encuentra alineado con los objetivos 10 y 11 del
Plan Nacional para el Buen Vivir;

el proyecto de Maestria en Automatizacion y Control, presentado por la Escuela
Superior Politécnica del Litoral, ha sido tramitado de conformidad con la
normativa de educacién superior vigente y cumple con lo establecide en la
misma; en razén de lo que, la Comisién Permanente de Postgrados del CES, en
sus sesiones ordinarias Vigésima Sexta y Trigésima Octava, desarrolladas el 30
de junio y 14 de septiembre de 2015, respectivamente, luego de revisar y
analizar el proyecto en mencién, asi como el Informe Técnico elaborado por la
SENESCYT y el Informe de Revisién Académica, emitide por el Facilitador
Académico Externo, mediante Acuerdo CES-CPP-50.038-No.216-2015,
recomendd al Pleno del CES su aprobacidn;

luego de conocer y analizar la recomendacién realizada por la Comisién
Permanente de Postgrados del CES, se estima pertinente acoger el contenido de
la misma;

a través de Resolucion PRES-CES-N0.068-2015, de 14 de septiembre de 2015,
se designé al doctor Marcelo Cevallos Vallejos, Miembro Académice del CES,
para que subrogue al Presidente de este Organismo durante ¢] desarrollo de la
Trigésima Tercera Sesién Ordinaria del Pleno de! CES, que se llevari a cabo el
16 de septiembre de 2015, a partir de las 09h30; v,

En ejercicioc de las atribuciones que le confiere 1a Ley Organica de Educacidn Superior,

RESUELVE:

Articulo Unico.- Aprobar el proyecto de Maestria en Automatizacién y Control,
presentado por la Escuela Superior Politécnica del Litoral (ESPOL), en los siguientes
terminos:
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Rkt .t rsala
Tipo de programa:

Campo amplio:

Campo especifico:

Campo detallado:
Programa:

Titulo que otorga:
Cadificacién del programa:
Lugar de ejecucidn:
Duracién:

Tipo de periodo académico:

Niimero de horas:

Nimero de horas del
trabajo de titulacién:

Fecha de aprobacién del
proyecto en la ESPOL:

Modalidad de estudiaos:

Requisito de ingreso:

Cohortes y Paralelos:

e e P Laarsr

75 - Maestrfa Profesional.

07 - Ingenieria, Industria y Construccioén.
071 - Ingenieria y profesiones afines.

0714 - Electronica, Automatizacién y Sonido.
E - Maestria en Automatizacién y Control.

05 - Magfster en Automatizacién y Control Industrial.
750714E05,

Guayaquil, Sede Matriz.

2 anos.

Modular.

2210 heoras.

564 horas de aprendizaje asistido;

56 horas de aprendizaje colaborativo;

112 horas de aprendizaje de experimentacién; y,
1478 horas de aprendizaje de trabajo auténomo.

458.

Resolucion 14-08-296, de 07 de agosto de 2014.
Presencial.

Profesionales con titulo de tercer nivel registrado en el
SNIESE, en Ingenieria en Electricidad, en Electrénica, en
Computacidn, en Mecanica, Quimica, Industrial y afines.

Se desarrollara de conformidad al Reglamento de
Régimen Académico vigente y de acuerdo al
procedimiento regulade en la Normativa Reglamentaria
para la apertura de cohortes de los programas de
postgrado de las Universidades y Escuelas Politécnicas,
expedida por el CES mediante Resolucién RPC-SQ-03-
N0.044-2014, de 22 de enero de 2014.
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Cada cohorte se podra aperturar con un miximo de dos
(2) paralelos de hasta treinta (30) estudiantes.

Vigencia: El programa estara vigente por cinco (5) afios.
Fecha de aprobacion: 16 de septiembre de 2015.
DISPOSICIONES GENERALES

PRIMERA.- La Escuela Superior Politécnica del Litoral, debe incluir el nimero de la
presente Resolucién en la publicidad y difusién del programa aprobado.

SEGUNDA.- Notificar el contenido de la presente Resolucién a la Escuela Superior
Politécnica del Litoral.

TERCERA.- Notificar el contenido de la presente Resolucién a la Secretaria de
Educacion Superior, Ciencia, Tecnologia e Innovacién.

CUARTA.- Notificar el contenido de la presente Resolucién al Consejo de Evaluacién,
Acreditacion y Aseguramiento de la Calidad de la Educacién Superior.

QUINTA.- Notificar el contenido de la presente Resoluci6n al Presidente de la
Asamblea del Sistema de Educacién Superior.

DISPOSICION FINAL

La presente Resolucion entrard en vigencia a partir de su aprobacién, sin perjuicio de
su publicacién en la Gaceta Oficial del CES.

Dada en la ciudad de San Francisco de Quito, D.M., a los dieciséis (16) dias del mes de
septiembre de 2015, en la Trigésima Tercera Sesién Ordinaria del Pleno del Consejo de
Educacién Superior, delafio en curso.

Dr. Marcelo Cgvallo Vallejos
PRESIDENTE SU GANTE
CONSEIOC)?DU CION SUPERIOR

Marcelo Calderdn Vintimilla
SECRETARIO GENERAL
CONSE}JO DE EDUCACION SUPERIOR
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Rescluciones C.P. 18 de agosto/2016
7/57

16-08-324.-AUTORIZAR 1a Ayuda Econémica institucional a favor de MARIA ELENA
MURRIETA OQUENDOQ, Mba., Profesora litular Agregada 1, con dedicacién a
Tiempo Completo de la Facultad de Ingenieria en Mecanica y Ciencias de la
Producciéon, FIMCP, para terminar sus estudios doctorales alineados al Area de
Sostenibilidad, en el Programa Semi-presencial DBA LATAM 1V de CENTRUM, en la
Escuela de Negocios de la Pontificia Universidad Catélica del Pert; a partir del 01 de
julio de 2016 hasta el 31de octubre de 2018; considerando el O ficio s/n. petitorio
de la mencionada académica, del 28 de junio del ano en curso; en atencién de la
Recomendacion C-Doc¢-2016-195 acordada por la Comision de Docencia, sesiones
del 19, 21,26 y 28 de julio de 2016, contenida en el anexo (09 fs. utiles) del Oficio
Nro. ESPOL-C-DOQC-2016-0026-O de agosto 18 del presente afio, dirigido al Rector,
Sergio Flores Macias, MSc., por Marcos Mendoza Vélez, Mg., Secretario de la Comisién de
Docencia, de acuerdo al cuadro siguiente:

Presupucsio USD
k4 a7 2018
Rubros —
Jul Sept Nin Enc Mar | May Jui Sept Yeh Jun [+ %]
Colegiatura | S2000 [ S0 f 52000 | 52000 | 52000 | 32000 | 3200 | s150 pIRE LY
Derechos de e . ;
¥ §hap 34N
grado, Tasas Lk
omsosde | sz | s ] so ] se S17 190 | sa70 | game| st | s42s0
Muvilizacidn
Yidticos | ST000 | 310w | E1om | St w0 £1,000 3009 1§10 | $1.000 | S1000 [ 59000
Investigacion
{chmumim;: §li $1.000 $1.180 RRALE
informacatiny
Cowty Total | 83470 | S2170 ] 53470 4 54470 | $2700 § 54470 | 5246000 | s4200 | 52070 4 a1 070 | 51170 | §33430

La Mba. Marfa Murrieta O., deberi informar sobre la marcha de sus estudios con los
resultados  obtenidos de su Beca doctoral, de conformidad con lo dispuesto en el Capitulo
VII del Reglamento de Becas para Perfeccionamiento Doctoral y Postdoctoral en el Exterior
de la ESPOL, 4296.

16-08-325.- APROBAR la Planificacién de las materias de la V Promocion de la MAESTRIA
EN AUTOMATIZACION Y CONTROL, MACI, de la Facultad de Ingenieria
en Electricidad y Computacién, FIEC, considerando el Oficio Nro. OFI-
ESPOL-FIEC-0415-2016 del Decanato de la FIEC, de jfulio 18 de 2016; en atencién
de la Recomendacién C-Doc-2016-196 acordada por la Comisién de Docencia,
sesiones del martes 19, jueves 21, martes 26 y jueves 28 de julio de 2016, contenida en
el anexo (09 fjs. dtiles) del Oficio Nro. ESPOL-C-DOC-2016-0026-0O de agosto 18
del presente ano, dirigido al Rector, Sergio Flores Macias, M.Sc., por Marcos Mendoza
Vélez, Mg., Secretario de la Comision de Docencia.
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ESCUELA SUPERIOR POLITECNICA DEL LITORAL

“Impulsando la sociedad del conocimiento”

Oficio Nro. ESPOL-FIEC-SD-OFI-0506-2016

Guayaquil, 07 de octubre de 2016

Asunto: APROBACION SYLLABUS PROGRAMA MAESTRIA EN
AUTOMATIZACION Y CONTROL, MACI

Ph D.

Sixto Ernesto Garcia Aguilar

Subdecano de la FIEC

ESCUELA SUPERIOR POLITECNICA DEL LITORAL
En su Despacho

De mi consideracion:

Por medio del presente, y por vuestro intermedio ante el Consejo Directivo de la
FIEC, recomiendo la aprobacién de los Syllabus del Programa de MAESTRIA EN
AUTOMATIZACION Y CONTROL, MACI, los mismos que fueron aprobados
en la Planificacién de la V Promocién segiin Resolucion_nro._16-08-325.pdf
/C-Doc-2016-196.- mediante Consejo Politécnico. También se adjunta la
aprobacién del Programa MACI por parte del Consejo de Educacién Superior,
CES, mediante Resoluciéon RPC-SO-33-No.429-2015.

Con sentimientos de distinguida consideracion.

Atentamente,

Ph B. Wilton Edixon Agila Galvez
COORDINADOR DE LA MAESTRIA EN AUTOMATIZACION Y
CONTROL

Anexos:
- 1.- desamrollo de aplicacidénes con microcontroladores.pdf
- 2. programacién avanzada.pdf
- 3. modelacién y simulacién.pdf
- 4. sistema de control en tiempo continuo.pdf
- 5. identificacion de sistemas.pdf
- 6. sistemas discretos de control.pdf
- 7. conto]l multivariatbe.pdf
- resolucién_nro _16-08-325.pdf
- resoluciOn ces-maci 201 5-rpe-so-33-no 429-2015.pdf
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1. INFORMACION GENERAL DEL CURSO

ESCUELA SUPERIOR POLITECNICA
VICERRECTORADO ACAD
FACULTAD DE INGENIERIA EN ELECTRICIDAD Y COMPUTACION

PROPUESTA SYLLABUS DE CURSO

DEL LITORAL

EMICO - DECANATO DE POSTGRADOS

PROGRAMACION AVANZADA

Y DEL PROGRAMA

Nombre del programa

MAESTRIA EN AUTOMATIZACION Y CONTROL

Nive! de formacién del programa

Maestria Profesional

autdonomo

Nombre de la asignatura en espafiol PROGRAMACION AVANZADA
Unidades de Organizacién curricular Unidad basica

Campos de formacion Formacion profesional avanzada
Horas componente de docencia 40

Horas componente de practicas B

Horas componente de aprendizaje 72

2. IDIOMA EN EL QUE SERA DICTADO

[Epaﬁol

|

DESCRIPCION GENERAL DEL CURSO

introduccién a la programacion en

NET. Introduccion. Diseiio de
de Datos (ADO .NET)
Control

generales. ASP
Acceso a Bases
Recuperacion de |a estructura.
impresion (reportes) de los datos

VB.NET. (h). Variables
Bucles. Funciones y Procedimientos. Introduccién a la Programacion Orientada a Objetos en

(h). Presentacion de ADO.NET Acceso a
de conexion. Enlace ADO.NET y XML. Componentes y capacidades de
(Cristal Reports).

Constantes. Estructuras y Arreglos. Condicionales y
VB.NET. Conceptos
ramacion en ASP.NET. Cookies.
datos. Creacion de un Data Set.

formularios. Componentes. Prog

Migracién de VB6.0 a VB.NET. Pruebas de Incompatibilidad.

4. PRERREQUISITOS DE CONOCIMIENTOS (d

e los estudiantes) o CURSOS

[ Matematicas Aplicadas a Ingenieria

|

5. CORRESPONDENCIA ENTRE LOS OBJETIVOS DEL CURSO Y LOS RESULTADOS DE APRENDIZAJE DEL

PROGRAMA

Objetivos del curso

Resultado de aprendizaje del programa Contribucién

Objetivo General:
Adquirir conocimientos avanzados de

Al finalizar el Programa de Estudios, los
participantes estaran en capacidad de:

de proyecto, ventana de propiedades,
formas, ventana de cédigo).

de ventanas utilizando para ello Visual
Basic .NET.

+Realizar accesos a bases de datos
mediante ADO.NET.

1 programacion en el lenguaje de desarrollo Alta
Visual Basic.NET, lenguaje integrado de la Disefar e implementar sistemas de control y
Plataforma .NET de Microsoft. automatizacién usando estrategias elaboradas y
especificas a cada tipo de situacion.
Objetivos Especificos:
«Familiarizar al alumno con el medio
ambiente de Visual Basic y sus diferentes
funciones y aplicaciones.
+Reconocer y entender ta funcion de los Al finalizar el Programa de Estudios, los
componentes pri ncipales del ambiente de participantes estaran en capacidad de:
2 Visual Basic. Net {toolbar, toolbox, ventana Alta

«Crear aplicaciones visuales en un entorno

«Disefiar e implementar sistemas de control y
automatizacién usando estrategias elaboradas y
especificas a cada tipo de situacién.

7. LISTADO DE TOPICOS DEL CURSO
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Horas componentes

TOPICOS . . Aprendizaje
Docencia Practicas =
1.- 1.Introduccion a la programacion en VB.NET
2.Acceso a Bases de Datos (ADO .NET) 40 8 72
3.Migracién de VB6.0 a VB.NET

8. DESCRIPCION DE LOS TOPICOS (resumir cada

topico)

TOPICOS

DETALLE

1

1.- 1.Introduccion a la programacion en
VB.NET

2.Acceso a Bases de Datos (ADO .NET)
3.Migracién de VB6.0 a VB.NET

* * ¢ = & 9

-

1

- Introduccion a la programacién en VB.NET. {h)

Variables Constantes
Estructuras y Arreglos
Condicionales y Bucles

Funciones y Procedimientos

Introduccién a la Programacién Orientada a Objetos en VB.NET

Conceptos generales.

ASP NET. introduccién.
Disefio de formularios
Componentes
Programacién en ASP.NET
Cockies

- Acceso a Bases de Datos (ADO .NET) (h)

Presentacion de ADO.NET
Acceso a datos

Creacién de un Data Set
Recuperacion de la estructura
Control de conexién

Enlace ADO.NET y XML

Componentes y capacidades de impresion (reportes) de los
datos (Cristal Reports)

. Migracion de VB6.0 a VB.NET

Pruebas de Incompatibilidad

9. COMPONENTES DE EVALUACION DEL CURSO

Examenes
Lecciones
Tareas

10. POLITICAS DEL CURSO

Asistencia a clases: Al menos el 80% para aprobar
Comunicacion a través del sistema Sidweb o simila

I.

el curso, entregar todas las tareas es un requisito para aprobar.

11. RESPONSABLES DE LA ELABORACION DEL SYLLABUS

Profesor Nacionalidad Pariticipacion
OCHOA CHEHAB XAVIER ECUATORIANA Coordinador de asignatura
AGILA GALVEZ WILTON EDIXON ECUATORIANA Colaborador
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ESCUELA SUPERIOR POLITECNICA DEL LITORAL
VICERRECTORADO ACADEMICO - DECANATO DE POSTGRADOS
FACULTAD DE INGENIERIA EN ELECTRICIDAD Y COMPUTACION
PROPUESTA SYLLABUS DE CURSO
MODELACION Y SIMULACION DE SISTEMAS

1. INFORMACION GENERAL DEL CURSO Y DEL PROGRAMA

Nombre del programa MAESTRIA EN AUTOMATIZACION Y CONTROL
Nivel de formacién del programa Maestria Profesional

Nombre de la asignatura en espaiiol MODELACION Y SIMULACION DE SISTEMAS
Unidades de Organizacién curricular Unidad basica

Campos de formacién Formacion profesional avanzada

Horas componente de docencia 40

Horas componente de practicas 8

Horas componente de aprendizaje 72

auténomo

2. IDIOMA EN EL QUE SERA DICTADO
| Espaiiol

DESCRIPCION GENERAL DEL CURSO

Concepto y clasificacién de sistemas. Modelos. Tipos de modelo.

Modelos matematicos continuos. Modelos de estado estacionario y modelos dinamicos.

Modelos dinamicos discretos.

Modelos tipicos, continuos y discretos. Respuesta temporal de los modelos tipicos a sefales de prueba.
Representacion grafica de los sistemas dinamicos. Diagrama de bloques y gréfico de flujo de sefial.

Concepto de simulacion. Solucién numérica de la ecuacion diferencial. Métodos de simple paso y de paso mdltiple.
Ajuste automatico del paso de integracién. Métodos operacionales. Sistemas rigidos. Simulacién de sistemas
mediante programas elaborados de alto nivel.

Lenguajes de simulacion. Metodologia de trabajo con los lenguajes de simulacién orientados a bloques.
Aplicaciones.

Construccion de modelos de sistemas fisicos. Tratamiento unificado de los sistemas. Metodologia general para la
obtencién del modelo dinamico por métodos analiticos. Sistemas hidraulicos, neumaticos, térmicos, quimicos,
mecanicos y electromecanicos. Sistemas con parametros distribuidos. Sistemas con més de una capacidad.
Obtencion de! modelo por métodos experimentales. Métodos de respuesta al paso, respuesta de frecuencia,
respuesta al pulso y a sefiales seudo-aleatorias.

4. PRERREQUISITOS DE CONOCIMIENTOS (de los estudiantes) o CURSOS
[ Ninguno j

5. CORRESPONDENCIA ENTRE LOS OBJETIVOS DEL CURSO Y LOS RESULTADOS DE APRENDIZAJE DEL
PROGRAMA

Objetivos del curso Resultado de aprendizaje del programa Contribucién
- . Al finalizar el Programa de Estudios, los
Objetivo General: - ) :
De\J‘inir las diferentes formas de modelos participanies estaran en capacidad de:
1 zs;.’;\ir:ig;esentar a los sistemas dinamicos -Diseﬁar_ e implementar sistemas de control y Gl
automatizaciéon usando estrategias elaboradas y
especificas a cada tipo de situacion.
Objetivos Especificos:
*Aplicar las técnicas de Modelacion Al finalizar el Programa de Estudios, los
matematica a sistemas fisicos de mediana participantes estaran en capacidad de:
5 complejidad a fin de obtener sus modelos Alta
matematicos. *Diseriar e implementar sistemas de control y
*Obtener el modelo matematico de automatizacion usando estrategias elaboradas y
sistemas fisicos mediante la aplicacién de | especificas a cada tipo de situacion.
las técnicas de identificacién
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5. CORRESPONDENCIA ENTRE LOS OBJETIVOS DEL CURSO Y LOS RESULTADOS DE APRENDIZAJE DEL

PROGRAMA
Objetivos del curso Resultado de aprendizaje del programa Contribucién
experimental,
-Utilizar paquetes de programas Al finalizar el Programa de Estudios, los
profesionales para la simulacidn de participantes estaran en capacidad de:
5 sistemas fisicos. Alta

*Aplicar técnicas de simulacién por
computadora para el analisis del
comportamiento de sistemas fisicos.

*Disefiar e implementar sistemas de control ¥
automatizacién usando estrategias elaboradas y
especificas a cada tipo de situacion.

. LISTADO DE TOPICOS DEL CURSO
i Horas componentes
TOPICOS . o Aprendizaje
Docencia Practicas auténomo
1.- 1.Concepto y Clasificacién de Sistemas.
2.Representacion Gréfica de los Sistemas Dinamicos.
3.Concepto de Simulacion. 40 8 72
4.Lenguajes de Simulacion.
5.Construccién de Modelos de Sistemas Fisicos.

e

. DESCRIPCION DE LOS TOPICOS {resumir cada tépico)

TOPICOS

DETALLE

1.- 1.Concepto y Clasificacion de Sistemas.
2.Representacion Grafica de los Sistemas
Dinamicos.

3.Concepto de Simulacién.

4.Lenguajes de Simulacién.

5.Construccion de Modelos de Sistemas
Fisicos.

1. Concepto y Clasificacion de Sistemas. (h)

* Modelos.

* Tipos de Modelos.

* Modelos matematicos continuos.

* Modelos de estado estacionario y modelos dinamicos.

* Modelos tipicos, confinuos y discretos.

* Respuesta temporal de los modelos tipicos a sefales de prueba.
2. Representacion grafica de los sistemas dinamicos. ( h)

* Diagrama de bloques y grafico de flujo de seiial.
3. Concepto de Simulacién. ( h)

* Solucion numerica de la ecuacién diferencial.

* Métodos de simple paso y de paso multiple.

- Ajuste automatico del paso de integracion.

* Métodos Operacionales.

+ Sistemas Rigidos.

* Simulacion de sistemas mediante programas elaborados de alto
nivel.

4.-Lenguajes de Simulacion. (h)

* Metodologia de trabajo con los lenguajes de simulacién
orientados a bloques.
« Aplicaciones.
5.-Construccion de modelos de sistemas fisicos. (h)

+ Tratamiento unificado de los Sistemas.

* Metodologia general para la obtencién de! modelo dinamico por
métodos analiticos.

* Sistemas Hidrauiicos, Neumaticos, Térmicos, Quimicos,
Mecénicos y Electrornecanicos.

* Sistemas con Parametros Distribuidos.

* Sistemas con méas de una capacidad.

* Obtencion del modelo por métodos experimentales.

* Métodos de Respuesta al paso, respuesta de frecuencia,
respuesta al pulso y a sefales seudo-aleatorias.
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COMPONENTES DE EVALUACION DEL CURSO
Examenes

Lecciones
Tareas

10. POLITICAS DEL CURSO

Asistencia a clases: Al menos el 80% para aprobar
Comunicacién a través del sistema Sidweb o simila

el curso, entregar todas las tareas es un requisito para aprobar.
I

11. RESPONSABLES DE LA ELABORACION DEL SYLLABUS
Profesor Nacionalidad Pariticipacién
CORTEZ ALVAREZ DENNYS DICK ECUATORIANA Coordinador de asignatura
AGILA GALVEZ WILTON EDIXON ECUATORIANA Colaborador
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ESCUELA SUPERIOR POLITECNICA DEL LITORAL
VICERRECTORADO ACADEMICO - DECANATO DE POSTGRADOS
FACULTAD DE INGENIERIA

PROPUESTA

EN ELECTRICIDAD Y COMPUTACION
SYLLABUS DE CURSO

SISTEMAS DE CONTROL EN TIEMPO CONTINUO

1. INFORMACION GENERAL DEL CURSO Y DEL PROGRAMA

Nombre del programa

MAESTRIA EN AUTOMATIZACION Y CONTROL

Nivel de formacioén del programa

Maestria Profesional

Nombre de la asignatura en espaiol

SISTEMAS DE CONTROL EN TIEMPO CONTINUO

auténomo

Unidades de Organizacion curricular Unidad basica

Campos de formacion Formacién profesional avanzada
Horas componente de docencia 40

Horas componente de practicas 8

Horas componente de aprendizaje 72

2. IDIOMA EN EL QUE SERA DICTADO

[ Espatiol

|

DESCRIPCION GENERAL DEL CURSO

ntroduccion. (1 h). Definiciones
de Control basados en Modelos.
configuracion y de la
relacion, control
de controladores
Algoritmos de

h + 4 h practicas). Andlisis de estabilidad de
Conceplo de estabilidad refativa. Respuesta

desempefio del error.

controlable, observable, diagonal y de Jordan.

Método directo. Formula
4 h practicas). Observadores de Estado. (4 h).

Basicas de un Sistema de Control. Etapas fundamentales en el Disefio de Sistemas
(7 h). Objetivos. Seleccion de variables. Obtencion
estrategia de control. Control convencional, control anticipatorio, control en cascada, control de
de sisternas con grandes retardos de tiempo, control de sistemas con respuesta inversa. Algoritmo
basados en modelos, controladores de estructura PID. Modos de accion del
control. Maneras de realizar el algoritmo PI1D. Ajuste de los
Curva de reaccion, Integrales del error. Representacion de un Sistema mediante la Descripcidn Entrada-Salida. (8
los sistemas de control en lazo cerrado. Respuesta Frecuencial.
de Frecuencia de Lazo Cerrado. Correlacion entre la Respuesta
Frecuencial y }a Respuesta Temporal. Error de Estado Estacionario. Optimizacion de Sistemas utilizando indices de
Representacion de Sistemas en el Espacio
Transferencia de un Sistema y su Representacion en Variables de
lineales. La solucion de la ecuacion de estado.
Realizaciones minimas.
sisternas de contro! lineal invariantes en el tiempo. Disefio de sistemas
de Ackerman. Disefio del regulador y del servomecanismo. Utilizacién del MATLAB.

del modelo. Seleccion de la

controlador.

controladores PID. Métodos: MOP, MOA,

de Estados. (12 h). Relacion entre la Funcion de
Estado. Descripcidn matematica de sistemas
Propiedades de la matriz de transicion. Formas canonicas
Controlabilidad y observabilidad de los

de control por retroalimentacion del estado.
B8h+

4. PRERREQUISITOS DE CONOCIMIENTOS

{de los estudiantes) 0 CURSOS

minguno

]

5. CORRESPONDENCIA ENTRE LOS OBJETIVOS DEL CURSO Y LOS RESULTADOS DE APRENDIZAJE DEL
PROGRAMA
Objetivos del curso Resultado de aprendizaje del programa Contribucion
Objetivo General: Al finalizar el Programa de Estudios, los
Familiarizar al estudiante con los participanies estaran en capacidad de:

conocimientos de la teoria de control de los

entrada — salida de los sistemas simple
entrada — simple salida (SIsO)enel
dominio del fiempo y de 12 frecuencia.

! sistemas en tiempo continuo, tanto de los .Disefiar e implementar sistemas de control y o
aspectos clasicos como modernos. automatizacién usando estrategias elaboradas y
especificas a cada tipo de situacion.
O;]ehvgs Especificos: . Al finalizar el Programa de Estudios, los
*Recapitular acerca de los principales articipantes estaranenca acidad de:
conceptos y métodos de la teoria clasica P P P :
2 | del control basada en la representacion Alta

Disefar e implementar sistemas de control y
automatizacion usando estrategias elaboradas y
especificas a cada tipo de situacion.
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5. CORRESPONDENCIA ENTRE LOS OBJETIVOS DEL CURSO Y LOS RESULTADOS DE APRENDIZAJE DEL
PROGRAMA

Objetivos del curso Resultado de aprendizaje del programa Contribucién
“Estudiar los diferentes algoritmos, modos
de accion y estructuras de los
controladores PID.
.Definir el modelo de estados y l0s
meétodos para la obtencion del modelo en
sus diferentes formas para sistemas SISO. | Al finalizar el Programa de Estudios, los
-Disefar los controladores y observadores | participantes estaran en capacidad de:
de estado para servomecanismos y

B reguladores. «Disefiar e implementar sistemas de control y Gl
-Representar en el espacio de estado automatizacién usando estrategias elaboradas y
sistemas multiples entradas — multiples especificas a cada tipo de situacion.

salidas (MIMO).

«Comprobar mediante la simulacion las
caracteristicas de comportamiento de los
sistemas de controles clasicos ¥ moderncs.

7. LISTADO DE TOPICOS DEL CURSO

Horas componentes

TOP —
e Docencia Practicas Aprendizaje
auténomo

1.- nult 40 8 72

8. DESCRIPCION DE LOS TOPICOS (resumir cada topico)
TOPICOS DETALLE

1. Introduccion. (1 h)

. Definiciones Bésicas de un Sistema de Control.

1. Etapas fundamentales en el Disefio de Sistemas de Control
basados en Modelos. (7 h)

» Objetivos.

+ Seleccién de variables.

« Obtencion del modelo.

. Seleccion de la configuracion y de la estrategia de control.

« Controi convencional, control anticipatorio, control en
cascada, control de relacion, control de sistemas con grandes
retardos de tiempo, control de sistemas con respuesta inversa.

+ Algoritmo de controladores basados en modelos, controladores
de estructura PID.

. Modos de accion del controlador. Algotitmos de control.
Maneras de realizar el algontmo PID.

+ Ajuste de los controladores PID. Métodos: MOP, MOA, Curva
de reaccion, Integrales del error.

1.- null

1. Representacion de un Sistema mediante la Descripcion
Entrada-Salida. (8h+4h practicas)

. Analisis de estabilidad de los sistemas de control en lazo
cerrado.

. Respuesta Frecuencial.

. Concepto de estabilidad relativa.

+ Respuesta de Frecuencia de Lazo Cerrado.

. Correlacién entre la Respuesta Frecuencial y la Respuesta
Temporal.
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| TOPICOS

DETALLE

+ Error de Estado Estacionario.
« Optimizacién de Sistemas utilizando indices de desempefio del
error.

1. Representacion de Sistemas en el Espacio de Estados. (12 h)

« Relacién entre la Funcion de Transferencia de un Sisterna y su
Representacién en Variables de Estado.

« Descripcion matematica de sistemas lineales. La solucién de la
ecuacion de estado. Proptedades de la matriz de transicion.

+ Formas canbnicas controlable, cbservable, diagonal y de
Jordan. Realizaciones minimas.

« Controlabilidad y observabilidad de los sistemas de control lineal
invariantes en el tiempo.

1. Disefio de sistemas de control por retroalimentacién del estado.
Método directo. Férmula de Ackerman. Diseiio del regulador y del
servomecanismo. Utilizacién del MATLAB. (8 h + 4 h practicas)

Observadores de Estado. (4 h}

9. COMPONENTES DE EVALUACION DEL CURSO

Examenes
Lecciones
Tareas
Proyectos

10. POLITICAS DEL CURSO

Asistencia a clases: Al menos el 80% para aprobar el curso, entregar todas las tareas y proyectos son un requisito
para aprobar. Comunicacion a través del sistema Sidweb o similar.

11. RESPONSABLES DE LA ELABORACION DEL SYLLABUS

Profesor Nacionalidad Pariticipacion

URQUI1ZO CALDERON JAVIER ECUATORIANA Coordinador de asignatura

AGILA GALVEZ WILTON EDIXON ECUATORIANA Colaborador
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ESCUELA SUPERIOR POLITECNICA
VICERRECTORADO ACADEMICO - DECANATO DE POSTGRADOS
FACULTAD DE INGENIERIA

PROPUESTA

DEL LITORAL

EN ELECTRICIDAD Y

SYLLABUS DE CURSO
IDENTIFICACION DE SISTEMAS

. INFORMACION GENERAL DEL CURSO Y DEL PROGRAMA

COMPUTACION

Nombre del programa

MAESTRIA EN AUTOMATIZACION Y CONTROL

Nivel de formacion del programa

Maestria Profesional

Nombre de la asignatura en espaiiol

IDENTIFICACION DE SISTEMAS

Unidades de Organizacion curricular

Unidad disciplinar, multi disciplinar y/o inter disciplinar avanzada

Campos de formacion

Formacion profesional avanzada

autonomo

Horas componente de docencia 32
Horas componente de practicas 4
Horas componente de aprendizaje 60

2. IDIOMA EN EL QUE SERA DICTADO

i?Spaﬁol

|

DESCRIPCION GENERAL DEL CURSO

Introduccién. Planteamiento
Modelos para el Control. Clasificacion

Analisis de correlacion.

del problema. Sefales mas empleadas. Ciasificacion de los Criterios de Identificacion.
de métodos para la identificacion de
estimacion y el control. Proceso de Identificacion. Modelos No paramétricos de \dentificacion. Andlisis de transiente.
Andlisis Espectral. Métodos Eye Bali de
Respuesta a una sefial sinusoidal. ATV. Metodos Paramétricos de identificacion de Sistemas.
los minimos cuadrados. Modelo AR. Modeta ARX.
Modelo OE. Modelo BJ. Seleccién y Validacion de

Métodos que usan errores de prediccion.

sistemas. Las matematicas de la

identificacién. Respuesta paso. Respuesta pulso.
Métodos que utilizan
Modelo ARMAX.
Modelos. Solucion de problemas utilizando MATLAB.

4. PRERREQUISITOS DE CONOCIMIENTOS (de los estudiantes) o CURSOS

ﬁlinguno J
5. CORRESPONDENCIA ENTRE LOS OBJETIVOS DEL CURSO'Y LOS RESULTADOS DE APRENDIZAJE DEL
PROGRAMA

Objetivos del curso Resultado de aprendizaje del programa Contribuciéon
Objetivo General: Al finalizar el Programa de Estudios, los
Familiarizar al estudiante con la participantes estaran en capacidad de:
1 construccion de modelos de sistemas Alta
dinamicos, considerando datos medidos Y Disefar e implementar sistemas de control y
observaciones de este sistema. automatizacién usando estrategias elaboradas y
especificas a cada tipo de situacion.
Objetivos Especificos:
sComprender 1a conceptualizacion y Al finalizar el Programa de Estudios, los
aplicaciones de técnicas de identificacion participantes estaran en capacidad de:
9 de sistemas Alta
-Familiarizar de una manera explicita con .Disefiar e implementar sistemas de control y
el uso de System Identification toolbox, automatizacién usando estrategias elaboradas ¥
Matlab. especificas a cada tipo de situacion.

7. LISTADO DE TOPICOS DEL CURSO

(0] Horas componentes
TOPICOS _
Docencia | Précticas Aprendizaje
auténomo
1.- null . - n
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8. DESCRIPCION DE LLOS TOPICOS (resumir cada tépico)
TOPICOS DETALLE
1. Introduccidn.

» Planteamiento del problema.

- Sefales mas empleadas.

« Clasificacion de los Criterios de Identificacion.
2. Modelos para el Control.

« Clasificacion de métodos para la identificacién de sistemas.
» Las matematicas de la estimacién y el control.
* Proceso de Identificacion.

3. Modelos No paramétricos de Identificacion.

» Analisis de transiente.
« Andlisis de correlacion.
« Andlisis Espectral.
4 - null 4. Métodos Eye Ball de Identificacién.

« Respuesta paso

» Respuesta pulso

» Respuesta a una sefial sinusoidal

- ATV
5. Métodos Paramétricos de Identificacion de Sistemas.

» Métodos que utilizan los minimos cuadrados.
» Modelo AR
+ Modela ARX
« Métodos que usan errores de prediccion.
* Modelo ARMAX
« Modelo OE
« Modelo BJ
6. Seleccion y Validacion de Modelos.
7. Solucién de problemas utilizando MATLAB.
9. COMPONENTES DE EVALUACION DEL CURSO
Examenes
Lecciones
Tareas vy Proyectos.

0. POLITICAS DEL CURSO

Asistencia a clases: Al menos el 80% para aprobar el curso, entregar todas las tareas y/o proyectos son un
requisito para aprobar. Comunicacién a través del sistema Sidweb o similar.

-l

11. RESPONSABLES DE LA ELABORACION DEL SYLLABUS

Profesor Nacionalidad Pariticipacion
SALAZAR LOPEZ CARLOS ALBERTO ECUATORIANA Coordinador de asignatura
AGILA GALVEZ WILTON EDIXON ECUATORIANA Colaborador
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ESCUELA S

VICERRECTORADO ACADEMICO - DECANATO DE POSTGRADOS

FACULTAD DE INGENIERIA EN ELECTRICIDAD Y COMPUTACION
PROPUESTA SYLLABUS DE CURSO

UPERIOR POLITECNICA DEL LITORAL

SISTEMAS DISCRETOS DE CONTROL

1. INFORMACION GENERAL DEL CURSO Y DEL PROGRAMA

Nombre del programa

MAESTRIA EN AUTOMATlZACION Y CONTROL

Nivel de formacion del programa

Maestria Profesional

Nombre de la asignatura en espaiol

SISTEMAS DISCRETOS DE CONTROL

autonomo

Unidades de Organizacion curricular Unidad basica

Campos de formacién Formacion profesional avanzada
Horas componente de docencia 40

Horas componente de practicas 8

Horas componente de aprendizaje 7

2. IDIOMA EN EL QUE SERA DICTADO

IEpaﬁol

i

DESCRIPCION GENERAL DEL CURSO

Aplicaciones.

Elementos basicos de sistemas de control discreto. ( h). Teorema del muestreo. Transtormada Z y su inversa. (h).
Transformada Z madificada y su inversa. Funciones transferenciales de sistemas discretos. ( h). Disefio de sistemas
de Control Discreto. { h). Analisis de estabilidad de sistemas discretos. Criterio de Jury. Transformacion bilineal.
Representacion de sistemas discretos en el espacio de estado. Andlisis de estabilidad de sistemas discretos. ( h).
Método de Liapunov. Disefio de sistemas discretos en el espacio de estado. ( h). Observadores de estado.

4. PRERREQUISITOS DE CONOCIMIENTOS (d

e los estudiantes) o CURSOS

ﬁ\linguno. J
5. CORRESPONDENCIA ENTRE LOS OBJETIVOS DEL CURSO Y LOS RESULTADOS DE APRENDIZAJE DEL
PROGRAMA

Objetivos del curso Resultado de aprendizaje del programa Contribucién
Objetivo General: Al finalizar el Programa de Estudios, los
Capacitar al estudiante con una base participantes estaran en capacidad de:
1 tedrica sobre los sistemas discretos de Alta
control, para el analisis de sus «Disefar e implementar sistemas de control y
caracteristicas y aplicaciones. automatizacién usando estrategias elaboradas y
especificas a cada tipo de situacion.
Objetivos Especificos:
«Lograr que e} alumno adquiera
conocimientos generales y técnicas de ) .
analisis de sistemas discretos. L ﬁ|.1a.hzar A Progr?ma ) Estgdms, Iqs
participantes estaran en capacidad de:
2 | +Estudiar los diferentes teoremas de la .Diseftar e implementar sistemas de control y Alta
transformada z., ¥ complementarla con A -
e 7. automatizacién usando estrategias elaboradas y
aplicaciones teoricas. especificas a cada tipo de situacion
«Manejar software profesionales para el P P '
estudio y analisis del comportamiento de
diferentes sistemas discretos.

7.LISTADO DE TOPICOS DEL CURSO

TOPICOS

Horas componentes
Aprendizaje
autéonomo

Docencia Practicas

Pagina 1 de 2
10/10/2016 11:01:13



. Horas componentes
TOPICOS . . Aprendizaje
Docencia Practicas auténomo
1.- Elementos basicos de sistemas de control discrefo. 40 8 72
2.- Transformada Z y su inversa. 0 0 0
3.- Funciones transferenciales de sisternas discretos. 0 0 0
4 - Disefio de sistemas de Control Discreto. 0 0 0
5.- Analisis de estabilidad de sistemas discretos. 0 0 0
6.- Representacion de sistemas discretos en el espacio de estado. 0 0 0

8. DESCRIPCION DE LOS TOPICOS (resumir cada tépico)

TOPICOS

DETALLE

1.- Elementos basicos de sistemas de
control discreto.

1. Elementos basicos de sistemas de control discreto. ( h)

» Teorema del muestreo.

2.- Transformada Z y su inversa.

2. Transformada Z y su inversa. { h)

= Transformada Z modificada y su inversa.

3.- Funciones transferenciales de sistemas
discretos.

3. Funciones transferenciales de sistemas discretos. ( h)

4.- Disefio de sistemas de Control Discreto.

4. Disefio de sistemas de Control Discreto. { h)

5.- Andlisis de estabilidad de sistemas
discretos.

5. Andlisis de estabilidad de sistemas discretos. ( h)

+ Método de Liapunov.

6.- Representacién de sistemas discretos en
el espacio de estado.

6. Disefio de sistemas discretos en el espacio de estado. ( h)

+ Observadores de estado.
« Aplicaciones.

9. COMPONENTES DE EVALUACION DEL CURSO

Examenes
Lecciones
Tareas
Proyecto

10. POLITICAS DEL CURSO

Asistencia a clases: Al menos el 80% para aprobar el curso, entregar todas las tareas es un requisito para aprobar.
Comunicacién a través del sistema Sidwbe o similar.

11. RESPONSABLES DE LA ELABORACION DEL SYLLABUS

Profesor Nacionalidad Pariticipacién
DEL POZ0O LEMOS JUAN FRANCISCO ECUATORIANA Coordinador de asignatura
AGILA GALVEZ WILTON EDIXON ECUATORIANA Colaborador
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ESCUELA SUPERIOR POLITECNICA DEL LITORAL
VICERRECTORADO ACADEMICO - DECANATO DE POSTGRADOS

1. INFORMACION GENERAL DEL CURSOYD

FACULTAD DE INGENIERIA EN ELECTRICIDAD Y COMPUTACION

PROPUESTA SYLLABUS DE CURSO
CONTROL MULTIVARIABLE

EL PROGRAMA

Nombre del programa MAESTRIA EN AUTOMATIZACION Y CONTROL

Nivel de formacién del programa

Maestria Profesional

Nombre de la asignatura en espaiiol

CONTROL MULTIVARIABLE

Unidades de Organizacion curricular

Unidad disciplinar, multi discipinar ylo inter disciplinar avanzada

Campos de formacion

Formacion profesional avanzada

Horas componente de docencia 40

Horas componente de practicas 3

auténomo

Horas componente de aprendizaje

72

2. IDIOMA EN EL QUE SERA DICTADO

Espaﬁol

]

. DESCRIPCION GENERAL DEL CURSO

Disefo de sistemas

Elementos basicos de sistemas
sistemas discretos. Disefio de sistemas
Representacion de sistemas discretos en el espacio

discretos en el espacio de estado.

de conirol discreto. Transformada Z
de Control Discreto. Analisis de estabilida

y su inversa. Funciones transferenciales de
d de sistemas discretos.
de estado. Anélisis de estabilidad de sistemas discretos.

4. PRERREQUISITOS DE CONOCIMIENTOS (de los estudiantes) o CURSOS

lTS:istemas Discretos de Control

i

5. CORRESPONDENCIA ENTRE LOS OBJETIVOS DEL CURSO Y LOS RESULTADOS DE APRENDIZAJE DEL
PROGRAMA
Objetivos del curso Resultado de aprendizaje del programa Contribucién
Objetivo General:
Al finalizar el Programa de Estudios, los

Dar a conocer al estudiante (as diferentes participanies estaran en capacidad de:

1 técnicas de estudio de la teoria de control Alta
moderna, para de tal manera llegarala -Disefiar e implementar sistemas de control ¥
aplicacion de dichos conceptos en automatizacién usando estrategias elaboradas y
aplicaciones practicas y reales. especificas a cada tipo de situacién.
Objetivos Especificos:
sLograr que el alumno adquiera
conocimientos basicos y avanzados de la
teoria de control moderna. Al finalizar e! Programa de Estudios, los
Transmitir al alumno la fundamentacién participantes estaran en capacidad de:

5 matematica rigurosa de los diferentes Alta
métodos que se aplican para una solucion | *Disefiar e implementar sistemas de control ¥
a un sisterna con variables dinamicas. automatizacion usando estrategias elaboradas y
«Solucionar ejercicios y aplicaciones reales | especificas a cada tipo de situacién.
con la ayuda de herramientas y software
aplicable a estos sistemas.

.LISTADO DE TOPICOS DEL CURSO
i Horas componentes
Loz Docencia Practicas Aprendizaje
auténomo
1.- 1.Control en el Espacio Estado. A0 8 72
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TOPICOS

Horas componentes

Aprendizaje

Docencia Practicas auténomo

2.Control Desacoplado.
3.Método de Ubicacion de Polos.
4.Regulador Optimo Cuadratico Lineal.

8. DESCRIPCION DE LOS TOPICOS (resumir cada tépico)

TOPICOS

DETALLE

1.- 1.Control en el Espacio Estado.

2. Control Desacoplado.

3.Método de Ubicacién de Polos.

4 Regulador Optimo Cuadratico Lineal.

1.Control En El Espacio Estado

= Concepto de Estado-Espacio Estado.

» Ecuacion de Estado.

= Solucién de la Ecuacion de Estado.

+ Controlabilidad y Observabilidad.

+ Control Por Realimentacion del Estado.
*» Observadores y Estimadores de Estado.
» Sistemas Multivariables.

2. Control Desacoplado (h)

* Introduccion.

* Interaccidn en Sistemas Multivariables.

* La Matriz de Ganancias Relativas.

+ Seleccion de Lazos de Control Usando Matriz de Ganancias
Relativas.

* Control Multivariable Desacoplado.

» Conclusiones.

* Resolucién de Ejercicios.

3. Metodo de Ubicacién de Polos (h)

= Infroduccion.

* Realimentacién de Estado.

« Ubicacién de Polos.

* Método Directo, Sistemas de Una Entrada, Método de
Ackermann

» Sistema de Multiples Entradas Método de Ackermann

- Disefio de Servo sistemas e implementacion de referencias.

4. Regulador Optimo Cuadratico

* Introduccién.

Regulador Opftimo Cuadratico LQR.
Problema con Horizonte Finito.

Problema con Horizonte Infinito.

Solucién de la Ecuacion algebraica Riccati.
Control Optimo en Sistemas Discretos.
Regulador Cuadratico Lineal-Caso Discreto
Estimacion Optima-Filtros de Kakman-Bucy.
Ejemplos de Disefio Estimadores Optimos.
Reguiador Optirmo Cuadratico Gaussiano.

+» Ejercicios.

5. Aplicaciones Practicas. (h)

9. COMPONENTES DE EVALUACION DEL CURSO

Examenes
Lecciones
Tareas

Proyectos

10. POLITICAS DEL CURSO
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Asistencia a clases: Al menos el 80% para aprobar el curso, entregar todas las tareas es un requisito para
aprobabar. Comunicacién a través del Sistema Sidweb o similar.

11. RESPONSABLES DE LA ELABORACION DEL SYLLABUS

Profesor Nacionalidad Pariticipacion
HERRERA MUENTES EFREN VINICIO ECUATORIANA Coordinador de asignatura
AGILA GALVEZ WILTON EDIXON ECUATORIANA Colaborador
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ESCUELA SUPERIOR POLITECNICA DEL LITORAL
VICERRECTORADO ACADEMICO - DECANATO DE POSTGRADOS
FACULTAD DE INGENIERIA EN ELECTRICIDAD Y COMPUTACION
PROPUESTA SYLLABUS DE CURSO
INSTRUMENTACION INDUSTRIAL VIRTUAL

1. INFORMACION GENERAL DEL CURSO Y DEL PROGRAMA

Nombre del programa MAESTRIA EN AUTOMATIZACION Y CONTROL

Nivel de formacién del programa Maestria Profesional

Nombre de la asignatura en espaiiol INSTRUMENTACION INDUSTRIAL VIRTUAL

Unidades de Organizacién curricular Unidad disciplinar, multi disciplinar y/o inter disciplinar avanzada
Campos de formacion Formacion profesional avanzada

Horas componente de docencia 40

Horas componente de practicas 8

Hor?s componente de aprendizaje 72

auténoimo

2. IDIOMA EN EL QUE SERA DICTADO

LEspaﬁol ]

+. DESCRIPCION GENERAL DEL CURSO
LabView Basics. Barra de Herramientas del Panel Frontal. Barra de Herramientas del Diagrama de Bloques. Paleta
de Herramientas. Paletas de Control. Paleta de Funciones. Instrumento Virtual. ¢ Qué son los instrumentos
virtuales?. El Panel Frontal. El Diagrama de Blogues. Construccién de V. Técnicas de Edicion y puesta a punto.
Los SubVls. Estructuras. Lazo For. Lazo While. Registros de Desplazamiento. Nodos de Realimentacion. Estructura
Case. Estructuras de Secuencia. El Nodo de Férmula. Acceso a Matlab. Arreglos y Empaquetamientos.
Polimorfismos. Cartas y Graficos. Adquisicién de Datos. Instrumentos de Control. Analisis Algebra Lineal.
Linealizacién de Curvas. Ecuaciones Diferenciales. Ceros de Funciones. Integracion y Diferenciacion. Generacion
de Sefiales. Procesamiento de Sefales. Tarjeta de Adquisicion de Datos: Tipos de Tarjetas de Adquisicién de
datos. Trabajo con Puerto Serie en LabVIEW. Trabajo con Puerto Paralelo en LabVIEW. Comunicacion TCP-IP en
LabVIEW. Comunicacién DDE. Comunicacién USB.

4. PRERREQUISITOS DE CONOCIMIENTOS (de los estudiantes) o CURSOS
Ninguno —’

5. CORRESPONDENCIA ENTRE LOS OBJETIVOS DEL CURSO Y LOS RESULTADOS DE APRENDIZAJE DEL
PROGRAMA

Objetivos del curso Resuitado de aprendizaje del programa Contribucién
Objetivo General: Al finalizar el Programa de Estudios, los
Alcanzar un conocimiento razonable sobre participantes estaran en capacidad de:
1 la instrumentacién virtual y sus Alta
aplicaciones con la ayuda de fa +Disefiar e implementar sistemas de control y
herramienta de programacién Labview. automatizacién usando estrategias elaboradas y
especificas a cada tipo de situacién.
Obijetivos Especificos:
*Describir @ interpretar los diferentes
elementos que forman el entorno de trabajo
de ia plataforma virtuai Labview,
*Conocer las diferentes formas de Al finalizar el Programa de Estudios, los
Adgquision de datos basados en Pc bajo el participantes estaran en capacidad de:
P entorno Labview. Alta
*Desarrollar aplicaciones basadas en *Disefiar e implementar sistemas de control y
Labview para la medida, el control, automatizacion usando estrategias elaboradas y
adquisicién y visualizacién de datos y especificas a cada tipo de situacion.
resultados.
*Conocer técnicas basicas para la
distribucion de datos a través de redes y el
control remoto de instrumentos que posee
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5. CORRESPONDENCIA ENTRE LOS OBJETIVOS DEL CURSO Y LOS RESULTADOS DE APRENDIZAJE DEL
PROGRAMA

Objetivos del curso Resultado de aprendizaje del programa Contribucién

Al finalizar el Programa de Estudios, los
participantes estaran en capacidad de:
Labview. Alta
+Disefiar e implementar sistemas de control y
automatizacion usando estrategias elaboradas y
especificas a cada tipo de situacién.

7. LISTADO DE TOPICOS DEL CURSO

Horas componentes

TOPICOS Docencia Practicas LT

auténomo
1.- 1.LabView Basics.
2.Instrumento Virtual.
3.Estructuras. 40 8 72
4 Andlisis.
5.Adquisicién de Datos.

8. DESCRIPCION DE LOS TOPICOS (resumir cada topico)
" TOPICOS DETALLE
1. LabView Basics

» Barra de Herramientas del Panel Frontal.
* Barra de Herramientas del Diagrama de Bloques.
* Paleta de Herramientas.
» Paletas de Control.
= Paleta de Funciones.
2. Instrumento Virtual

* ¢Qué son los instrumentos virtuales?.
« El'Panel Frontal.
* El Diagrama de Blogues.
» Construccion de VI.
* Técnicas de Edicion y puesta a punto.
» Los SubVis.

3. Estructuras

« Lazo For.
+ Lazo While.
* Registros de Desplazamiento.
« Nodos de Realimentacién.
* Estructura Case.
Estructuras de Secuencia.
El Nodo de Formula,
Acceso a Matlab.
Arreglos y Empaquetamientos.
« Polimorfismos.
* Cartas y Graficos.
» Adquisicion de Datos.
« Instrumentos de Control.
4. Andlisis

1.- 1.LabView Basics.
2 Instrumento Virtual.
3.Estructuras.

4 Analisis.
5.Adquisicién de Datos.

. a * -

» Algebra Lineal.
* Linealizacién de Curvas.
= Ecuaciones Diferenciales.
= Ceros de Funciones.
* Integracion y Diferenciacion.
+ Generacién de Sefales.
« Procesamiento de Sefales.
5. Tarjeta de Adquisicién de Datos:
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TOPICOS

DETALLE

+ Tipos de Tarjetas de Adquisicion de datos.
Trabajo con Puerto Serie en LabVIEW.
Trabajo con Puerto Paralelo en LabVIEW.,
Cormunicacion TCP-IP en LabVIEW.
Comunicacién DDE.

» Comunicacion USB.

9. COMPONENTES DE EVALUACION DEL CURSO

Examenes
Lecciones
Proyectos
Tareas

anle

0. POLITICAS DEL CURSO

Asistencia a clases: Al menos ei 80% para aprobar el curso, entre
Comunicacién a través de| sistema Sidweb o similar.

gar todas las tareas es un requisito para aprobar.

11. RESPONSABLES DE LA ELABORACION DEL SYLLABUS

Profesor Nacionalidad Pariticipacion
CEVALLOS ULLOA HOLGER IGNACIO ECUATORIANA Coordinador de asignatura
AGILA GALVEZ WILTON EDIXON ECUATORIANA Colaborador
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ESCUELA SUPERIOR POLITECNICA DEL LITORAL
VICERRECTORADO ACADEMICO - DECANATO DE POSTGRADOS
FACULTAD DE INGENIERIA EN ELECTRICIDAD Y COMPUTACION
PROPUESTA SYLLABUS DE CURSO
SISTEMAS DE AUTOMATIZACION INDUSTRIAL

1. INFORMACION GENERAL DEL CURSO Y DEL PROGRAMA
Nombre del programa MAESTRIA EN AUTOMATIZACION Y CONTROL

Nivel de formacion del programa Maestria Profesional
Nombre de la asignatura en espafiol SISTEMAS DE AUTOMATIZACION INDUSTRIAL
Unidades de Organizacién curricular Unidad disciplinar, multi disciplinar y/o inter disciplinar avanzada

Campos de formacién Investigacion Avanzada
Horas componente de docencia 40

Horas componente de practicas 8

Horas componente de aprendizaje 72

auténomo

2. IDIOMA EN EL QUE SERA DICTADO

LEspa fiol 1

+. DESCRIPCION GENERAL DEL CURSO

Automatas Programables. Arquilectura Externa € Interna, Diferentes Tipos de Aulomatas. Interfaces de Entrada y
Salida Légicas, Digitales y Analdgicas. Interfaces Especificas. Conexionado. Seleccion de Paneles. Programacion
de Autématas. Introduccion Estructuras de Programacion. Programacion Lineal. Programacion Estructurada.
Programacién Modular. Programacion Muititarea. Identificacion de Variables y Direccionado. Lenguajes de
Programacién. Lenguajes booleanos y lista de instrucciones, diagramas de contactos, planos de funciones,
lenguajes de alto nivel. Programacion con E/S digitales y analogicas. Programacién de bloques funcionales,
biestables, temporizadores, contadores, registros de desplazamiento, funciones de expansion, funciones de carga y
transferencia, comparaciones de datos, instrucciones légicas entre palabras, funciones aritméticas. Diferentes tipos
de Redes: NRZ, NRZ|, Manchester, AMI, CM, etc. Funciones de Comunicacidn. Instrucciones Especiales.
Automatizacion con Diagramas de Flujo. Redes de Petri. Grafcet. Introduccion a los sistemas SCADA. Sistemas
Automatizados. Instalacién, mantenimiento y diagnéstico de fallas. Aplicaciones.

4. PRERREQUISITOS DE CONQCIMIENTOS (de los estudiantes) o CURSOS
Ijlstrumentacién industrial Virtual Labview

-

5. CORRESPONDENCIA ENTRE LOS OBJETIVOS DEL CURSO Y LOS RESULTADOS DE APRENDIZAJE DEL
PROGRAMA

Objetivos del curso

Resultado de aprendizaje del programa

Contribucion

Objetivo General:

Adquirir conocimientos globales y actuales
de los sistemas de automatizacion, con el
fin de proveer soluciones lbgicas y precisas

Al finalizar el Programa de Estudios, los
participantes estaran en capacidad de:

con la ayuda de diversos softwares
emitidos por fabricantes.

* Implementar sistemas practicos que
involucren el desarrollo de procesos fisicos
reales.

«Estudiar el diagrama funcional

L a diversos procesos industriales con el que | «Disefiar e implementar sistemas de control ¥ Alta
cada estudiante se encuentra ligado diaa | automatizacién usando estrategias elaboradas y
dia. especificas a cada tipo de situacién.
Objetivos Especificos:
Conocer los diferentes tipos de autématas
programables y sus diversas formas de
utilizarlos, Al finalizar el Programa de Estudios, los
*Disefiar automatismos Iégicos y participantes estaran en capacidad de:
2 secuenciales en base a una programacion, Alta

*Disefiar e implementar sistemas de control y
automatizacion usando estrategias elaboradas ¥
especificas a cada tipo de situacion,
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5. CORRESPONDENCIA ENTRE LOS OBJETIVOS DEL CURSO Y LOS RESULTADOS DE APRENDIZAJE DEL

PROGRAMA
Objetivos del curso Resultado de aprendizaje del programa Contribucién
Al finalizar el Programa de Estudios, los
participantes estaran en capacidad de:
> normalizado o Grafcet, Alta
*Disefiar e implementar sistemas de control y
automatizacién usando estrategias elaboradas y
especificas a cada tipo de situacion.
7. LISTADO DE TOPICOS DEL CURSO
i Horas componentes
TOPICOS . e Aprendizaje
Docencia Practicas auténomo
1.- 1. Autématas Programables.
2 Programacion de Autdmatas. 40 8 72
3.Automatizacién con Diagramas de Flujo.

8. DESCRIPCION DE LOS TOPICOS {resumir cada tépico)

TOPICOS

DETALLE

1.- 1.Autématas Programables.
2 Programacion de Autématas.
3. Automatizacion con Diagramas de F lujo.

1. Autématas Programables (4h}

* Arquitectura Externa e Interna.

* Diferentes Tipos de Autématas,

* Interfaces de Entrada y Salida Légicas, Digitales y Analdgicas.
* iInterfaces Especificas.

+ Conexionado.

*+ Seleccion de Paneles.

2. Programacién de Autématas (h)

Introduccién.
Estructuras de Programacion.
Programacion Lineal.

Programacion Estructurada.
Programacion Modular.

Programacion Multitarea,

Identificacién de Variables y Direccionado.
Lenguajes de Programacion.

* Lenguajes booleanocs y lista de instrucciones, diagramas de
contactos, planos de funciones, lenguajes de alto nivel,

* Programacion con E/S digitales y analogicas.

* Programacién de bloques funcionales, biestables,
temporizadores, contadores, registros de desplazamiento, funciones
de expansion, funciones de carga y transferencia, comparaciones de
datos, instrucciones l6gicas entre palabras, funciones aritméticas.
Diferentes tipos de Redes: NRZ, NRZI, Manchester, AMI, CMI, etc.

* Funciones de Comunicacion.

* Instrucciones Especiales.

3. Automatizacion con Diagramas de Flujo (h)

» Redes de Petri.

* Grafcet.

* Introduccion a los sistemas SCADA.

* Sistemas Automatizados.

* Instalacion, mantenimiento y diagnostico de fallas.
+_Aplicaciones.

9. COMPONENTES DE EVALUACION DEL CURSO

Examenes
Lecciones
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Proyecto
Tareas

10. POLITICAS DEL CURSO

Asistencia a clases: Al menos el 80% para aprobar el curso, entregar todas las tareas es un requisito para aprobar,
Cornunicacion a través del sistema Sidweb o similar.

11, RESPONSABLES DE LA ELABORACION DEL SYLLABUS

Profesor Nacionalidad Pariticipacién
AGILA GALVEZ WILTON EDIXON ECUATORIANA

Coordinador de asignatura
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ESCUELA SUPERIOR POLITECNICA DEL LITORAL
VICERRECTORADO ACADEMICO - DECANATO DE POSTGRADOS
FACULTAD DE INGENIERIA EN ELECTRICIDAD Y COMPUTACION
PROPUESTA SYLLABUS DE CURSO
REDES DE COMUNICACION INDUSTRIAL

. INFORMACION GENERAL DEL CURSO Y DEL PROGRAMA

Nombre del programa MAESTRIA EN AUTOMATIZACION Y CONTROL

Nivel de formacion del programa Maestria Profesional

Nombre de la asignatura en espaiiol REDES DE COMUNICACION INDUSTRIAL

Unidades de Organizacién curricular Unidad disciplinar, multi disciplinar y/o inter disciplinar avanzada

Campos de formacion Investigacion Avanzada

Horas componente de docencia 40
Horas componente de practicas 8
Horas componente de aprendizaje
A 72
auténomo
2. IDIOMA EN EL QUE SERA DICTADO

| Espariol

. DESCRIPCION GENERAL DEL CURSO

Introduccidn a las Redes de Comunicacion Industrial. Conceplos Generales de Comunicaciones Digitales.
Definiciones Basicas. Modelos de Referencia OSl. Redes Locales Industriales. Topologia de las Redes LAN. Nivel
Fisico de la Red. Cables. Fibra Optica. Radio. Sincronizacién de Bit. Sincronizacion de Caracteres. Sincronizacion
de Blogues de Mensajes. Codificacién. Diferentes tipos de Redes: NRZ, NRZI, Manchester, AMI, CMI, etc. Enlaces
estandar. RS-232, RS-422 y RS-485. Estructura légica de Redes LAN. Control de acceso al medio. Control
centralizado y control descentralizado. Paso de testigo, CSMA/CD. Control logico de enlaces. Enlace punto a punto,
enlace con un grupe y enlace difundido. Control de errores. Errores a nivel de caracteres. Errores de
Sincronizacion. Errores a nivel de mensaje. Buses de campo. MODBUS: caracteristicas, protocoio. JBUS:
caracteristicas, protocolo. BITBUS: caracteristicas, protocolo. PROFIBUS: caracteristicas, protocolo. Ethernet:
caracteristicas, protocolo. Aplicaciones de redes industriales.

4, PRERREQUISITOS DE CONOCIMIENTOS (de los estudiantes) o CURSOS

| Sistemas de Automatizacion Industrial

5. CORRESPONDENCIA ENTRE LOS OBJETIVOS DEL CURSO Y LOS RESULTADOS DE APRENDIZAJE DEL
PROGRAMA

Objetivos del curso Resultado de aprendizaje del programa Contribucion

Objetivo General:

Familiarizar al estudiante con las diferentes
redes existentes dentro del area de la
automatizacién industrial, sus principales

Al finalizar el Programa de Estudios, los
participantes estaran en capacidad de:

dentro de una red industrial.

*Realizar aplicaciones practicas con la
ayuda de componentes fisicos reales.
*Validar y reconocer errores presentes
dentro de un prototipo de red.

*Estudiar los diferentes Buses de campo y

L zaractgn'stlcas el et ) *Disefiar e implementar sistemas de control y oL
@ la logica programable., . .
automatizacién usando estrategias elaboradas y
especificas a cada tipo de situacion.
Objetivos Especificos:
*Conocer los principios basicos de todo un
sisterma de comunicaciones industrial.
~Estudiar ias diferentes topologias de redes | Al finalizar el Programa de Estudios, los
locales industriales. participantes estaran en capacidad de:
2 *Conocer los diferentes enlaces presentes Alta

*Diseniar e implementar sistemas de control y
automatizacién usando estrategias elaboradas y
especificas a cada tipo de situacién.
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5. CORRESPONDENCIA ENTRE LOS OBJETIVOS DEL CURSO Y LOS RESULTADOS DE APRENDIZAJE DEL

PROGRAMA

Objetivos del curso

Resultado de aprendizaje del programa Contribucién

sus protocolos de comunicacion.

Al finalizar el Programa de Estudios, los
participantes estaran en capacidad de:

2 *Disefiar e implementar sistemas de control y AL
automatizacién usando estrategias elaboradas y
especificas a cada tipo de situacion.
7. LISTADO DE TOPICOS DEL CURSO
. Horas componentes
TOPICOS . . Aprendizaje
B Docencia Practicas auténomo
1.- 1.Introduccién a las Redes de Comunicacion Industriales.
2.Redes Locales Industriales
3.Estructura Légica de las LAN. 40 8 72
4 Buses de Campo.
S.Aplicaciones de Redes Industriales.

8. DESCRIPCION DE LOS TOPICOS {resumir cada tépico)

' TOPICOS

DETALLE

1.- 1.Introduccién a las Redes de
Comunicacidn Industriales.

2 Redes Locales Industriales
3.Estructura Légica de las LAN.

4 Buses de Campo.

5.Aplicaciones de Redes Industriales.

1. Introduccion a las Redes de Comunicacion Industrial

- Conceptos Generales de Comunicaciones Digitales.
* Definiciones Basicas.
= Modelos de Referencia OS|.

2. Redes Locales Industriales

* Topologia de las Redes LAN.

Nivel Fisico de la Red.

Cables.

Fibra Optica.

Radio.

Sincronizacion de Bit.

Sincronizacion de Caracteres.

Sincronizacion de Bioques de Mensajes.

Codificacién.

Diferentes tipos de Redes: NRZ, NRZI, Manchester, AMI, CM!,

L L - * L - - . -

etc.
* Enlaces estandar. R$-232, RS-422 y R5485.
3. Estructura légica de Redes LAN

* Control de acceso al medio.
= Control centralizado y control descentralizado.
+ Paso de testigo, CSMA/CD.
» Control légico de enlaces.
* Enlace punto a punto, enlace con un grupo y enlace difundido.
+ Control de errores.
« Errores a nivel de caracteres,
* Errores de Sincronizacion.
= Errores a nivel de mensaje
4. Buses de campo

* MODBUS: caracteristicas, protocolo.
* JBUS: caracteristicas, protocolo.

* BITBUS: caracteristicas, protocolo.
PROFIBUS: caracteristicas, protocolo.
= Ethernet: caracteristicas, protocolo.

5. Aplicaciones de redes industriales.
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. COMPONENTES DE EVALUACION DEL CURSO

Examenes
Lecciones
Proyecto
Tareas
10. POLITICAS DEL CURSO
Asitencia a clases: Al menos el 80% para aprobar el curso, entregar todas ias tareas y/o Proyecto es un requisito
para aprobar. Comunicacion a través del sistema Sidweb o similar.
11. RESPONSABLES DE LA ELABORACION DEL SYLLABUS
Profesor Nacionalidad Pariticipacién
LARCO GOMEZ DAMIAN ALBERTO ECUATORIANA Coordinador de asignatura
AGILA GALVEZ WILTON EDIXON ECUATORIANA Colaborador
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ESCUELA SUPERIOR POLITECNICA DEL LITORAL
VICERRECTORADO ACADEMICO - DECANATO DE POSTGRADOS
FACULTAD DE INGENIERIA EN ELECTRICIDAD Y COMPUTACION
PROPUESTA SYLLABUS DE CURSO
SISTEMAS SCADA

1. INFORMACION GENERAL DEL CURSO Y DEL PROGRAMA

Nombre del programa MAESTRIA EN AUTOMATIZACION Y CONTROL

Nivel de formacion del programa Maestria Profesional

Nombre de la asignatura en espafiol SISTEMAS SCADA

Unidades de Organizacion curricular Unidad disciplinar, multi disciplinar y/o inter disciplinar avanzada
Campos de formacion nvestigacion Avanzada

Horas componente de docencia 40

Horas componente de practicas 8

Horas componente de aprendizaje 72

auténomo

2. IDIOMA EN EL QUE SERA DICTADO
| Espariol

+. DESCRIPCION GENERAL DEL CURSO

Introduccion. Definicion. Objetivos y funciones de los SCADA. Estado del arte. Tipos de SCADA. Protocolos
comunes. El estandar OPC. Estructura de un paquete SCADA. Monitorizacion y Gestién de Alarmas con un
SCADA. Criterios para el disefio de pantallas, simbologias utilizadas, etc. Calculo del tiempo de refrescamiento de
las variables. Comunicacién con los elementos de campo. Configuracion de variables. Seleccion de drivers y
puertos. Comunicacién con la red local. Herramientas. Tratamiento Primario de fa informacién. Tratamiento de
alarmas, graficos de tendencias, y bancos histéricos de datos. Elaboracion de rutinas batch y scripts de pantalla y
de la aplicacion. Animaciones. Aplicaciones. Disefic de pantallas y ejemplos especificos de rutinas con un SCADA
profesional.

4. PRERREQUISITOS DE CONOCIMIENTOS (de los estudiantes) o CURSOS
{ Ninguno

5. CORRESPONDENCIA ENTRE LOS OBJETIVOS DEL CURSO Y LOS RESULTADOS DE APRENDIZAJE DEL
PROGRAMA
SRAMA

Objetivos del curso Resultado de aprendizaje del programa Contribucién
Objetivo General:
Implantar en el estudiante los Al finalizar e! Programa de Estudios, los

conocimientos de los diferentes softwares | participantes estaran en capacidad de:
Scadas con el propésito de identificar sus

componentes basicos y aplicaciones hacia | «Disefiar e implementar sistemas de control y Gl

las nuevas tendencias dentro del control automatizacién usando estrategias elaboradas y
automatico. especificas a cada tipo de situacion.
Objetivos Especificos:

*Conocer los diferentes Scadas su
funcionalidad y las diferentes técnicas de
programacion grafica.

«Conocer la Arquitectura basica de los
sistemas Scadas para su implementacién.

2 | *Desarrollar aplicaciones practicas R . . Alta
utilizando una plataforma profesional de Disefiar e implementar sistemas de control y

programacion Scada automatizacion usando estrategias elaboradas y

*implementar un sistema rea) utilizando las especificas a cada tipo de situacion.
diferentes formas de programacion y un
Scada profesional.

Al finalizar ¢l Programa de Estudios, los
participantes estaran en capacidad de:
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7. LISTADO DE TOPICOS DEL CURSO

6 Horas componentes

TOPICOS . . Aprendizaje
Docencia Practicas auténomo

1.- 1.Introduccién.

2. Monitorizacion y Gestion de alarmas con un SCADA.

3.Tratamiento primario de la informacién, alarmas. 40 8 72

4 Animaciones.

5.Aplicaciones.

8. DESCRIPCION DE LOS TOPICOS {resumir cada tépico)

TOPICOS

DETALLE

1.- 1.Introduccion.

2.Monitorizacion y Gestion de alarmas con
un SCADA.

3.Tratamiento primario de la informacion,
alarmas.

4 Animaciones.

5 Aplicaciones.

1. Introduccién.

» Definicion.
» Objetivos y funciones de los SCADA.
+ Estado del arte.
* Tipos de SCADA.
* Protocolos comunes,
+ El estandar OPC.
= Estructura de un paquete SCADA.
2. Monitorizacién y Gestion de Alarmas con un SCADA.

» Criterios para el disefio de pantallas, simbologias utilizadas, etc.
Célculo del tiempo de refrescamiento de las variables.
Comunicacién con los elementos de campo.
Configuracion de variables.
Seleccién de drivers y puertos.

« Comunicacién con la red local.

* Herramientas.
3. Tratamiento Primaric de la informacian,

« Tratamiento de alarmas, graficos de tendencias, y bancos
historicos de datos.

* Elaboracion de rutinas batch y scripts de pantalla y de la
aplicacion.

4. Animaciones.
5. Aplicaciones.

+ Disefio de pantallas y ejemplos especificos de rutinas con un
SCADA profesional.

3. COMPONENTES DE EVALUACION DEL CURSO

Examenes
Lecciones
Proyecto
Tareas

10. POLITICAS DEL CURSO

Asistencia al clases: Al menos el 80% para aprobar el curso, entregar todas las tareas es un requisito para aprobar.
Comunicacion a través del sistema Sidweb o similar.

11. RESPONSABLES DE LA ELABORACION DEL SYLLABUS

Profesor Nacionalidad Pariticipacién
AGILA GALVEZ WILTON EDIXON ECUATORIANA Colaborador
MORENO VEGA VALERY Coordinador de asignatura
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ESCUELA SUPERIOR POLITECNICA DEL LITORAL
VICERRECTORADO ACADEMICO - DECANATO DE POSTGRADOS
FACULTAD DE INGENIERIA EN ELECTRICIDAD Y COMPUTACION
PROPUESTA SYLLABUS DE CURSO
FUNDAMENTOS DE ROBOTICA INDUSTRIAL

1. INFORMACION GENERAL DEL CURSO Y DEL PROGRAMA

Nombre del programa

MAESTRIA EN AUTOMATIZACION Y CONTROL

Nivel de formacion del programa

Maestria Profesional

Nombre de la asignhatura en espaiol

FUNDAMENTOS DE ROBOTICA INDUSTRIAL

Unidades de Organizacién curricular

Unidad disciplinar, multi disciplinar y/o inter disciplinar avanzada

auténomo

Campos de formacién Investigacién Avanzada
Horas componente de docencia 40

Horas componente de practicas 8

Horas componente de aprendizaje 72

2, IDIOMA EN EL QUE SERA DICTADO

I Espafiol

+. DESCRIPCION GENERAL DEL CURSO

Robots Méviles y de Servicio. Guiado.

Introduccion. Actuadores. Sensores. Morfologia, Cinematica y Dindmica. Localizacién y Orientacion del Elemento
Terminal. Planificacion y Generacion de Trayectorias. Programacion de Robots. Introduccién al Control de Robots.

4. PRERREQUISITOS DE CONOCIMIENTOS (de los estudiantes) o CURSOS

| Redes de Comunicacién Industrial

5. CORRESPONDENCIA ENTRE LOS OBJETIVOS DEL CURSO Y LOS RESULTADOS DE APRENDIZAJE DEL

PROGRAMA
Objetivos del curso Resultado de aprendizaje del programa Contribucion

Objetivo General: Al finalizar el Programa de Estudios, los
Presentar al Estudiante varios métodos y participantes estaran en capacidad de:

1 técnicas para el desarrollo y complemento Alta
de sistemas roboticos involucrados dentro | «Disefiar e implementar sistemas de control y
del area industrial. automatizacién usando estrategias elaboradas y

especificas a cada tipo de situacién.

Objetivos Especificos:
~Analizar diferentes métodos para obtener
el modelo dinamico inverso y directo de
robots articulados
*Estudiar los diferentes elementos Al finalizar el Programa de Estudios, los
sensoriales y actuadores que conforman participantes estaran en capacidad de:

2 fas partes esenciales de un robot. Alta
*Conocer diferentes técnicas de modelado | *Disefiar e implementar sistemas de control y
de objetos y calculo de distancias. automatizacion usando estrategias elaboradas y
*Realizar aplicaciones practicas con el especificas a cada tipo de situacion.
desarrollo de prototipos que involucren el
estudio complementario de los diferentes
temas propuestos.

7. LISTADO DE TOPICOS DEL CURSO
. Horas componentes
TOPICOS Docencia Practicas Apre'ndlzaje
_auténomo
1.- 1.Introduccién.
| 2.Actuadores. - 4 =
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Horas componentes

9.Robots Mdviles y de Servicio.

TOPICOS Docencia Practicas GLL LS
auténomo
3.Sensores.
4 Morfologia, Cinematica y Dinamica.
5.Localizacién y Orientacion del Elemento Terminal.
2.- 6.Planificacion y Generacion de Trayectorias.
7.Programacion de Robots.
8.Introduccion al Controt de Robots. 20 4 36

10.Guiado.
8. DESCRIPCION DE LOS TOPICOS (resumir cada topico)
TOPICOS DETALLE
1. introduccién.

1.- 1.Introduccion.
2 Actuadores.
3.Sensores.

Terminal.

4 Morfologia, Cinematica y Dinamica.
5.Localizacién y Orentacion del Elemento

Impacto social e industrial de la robética.

Aplicaciones.

Tipos de robots.
Robots manipuladores y robots maviles,

« Sistemas teleoperados.

* Inteligencia y autonomia de robots.
« Criterios de Implantacion de robots.
Seguridad en instalaciones robotizadas.

. Actuadores.

= Actuadores eléctricos.
= Actuadores Hidraulicos.
Actuadores Neurnaticos.

Microactuadores.
Modelos fisicos.

. Sensores.

Sensores Internos y del Entorno.

Sensores de Posicion.
Precision y Repetitividad.
Sensores de Velocidad.
Sensores de Aceleracion.
Sensores de Fuerza y Par.
Sensores de Distancias.

Vision Arificial,
Percepcion Tactil.

. Morfologia, Cinematica y Dinamica.

* Tipos de coordenadas.
» Espacios de representacion.

» Coordenadas propias y coordenadas del mundo.
« Coordenadas de estado y grados de libertad.

* Problema cinematico directo e inverso.
Elementos y enfaces.

Mafrices de transformacién.

. Localizacion y Orientacion del Elemento Terminal.

+ Angulos de Euler y RPY.

+ Configuraciones.

Volumen de Trabajo.
Consideraciones Computacionales.
Redundancia.
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l TOPICOS

DETALLE

« Ecuaciones de Newton-Evuler.
+ Ecuaciones de Lagrange.

2.- 6.Planificacion y Generacién de
Trayectorias.
7.Programacién de Robots.

9.Robots Méviles y de Servicio.
10.Guiado.

8.Introduccion al Control de Robots.

6. Planificacion y Generacion de Trayectorias.

» Especificacion de trayectorias.

» Interpolacion de coordenadas propias.

* Interpolacién por polinomios.

+ Trayectorias con segmentos lineales y uniones parabdélicas.
» Generacién de trayectorias en el espacio cartesiano.

7. Programacién de Robots.

* Programacién por Aprendizaje o Guiado.

* Programacién de Trayectorias.

* Programacion de Tareas.

* Disefio y Programacion de una Célula Robotizada.

+ Programacion de Sistemas Multirrobots.

* Ejemplos de Lenguajes de Programacion de Robots.

8. Introduccidn al Control de Robots.

* Modelado de Sistemas.

* Modelo de Motor.

* Realimentacion.

* Control PID.

» Control Anticipativo.

= Control por Par Calculado.
» Controles Avanzados.

9. Robots Méviles y de Servicio.

« Problemas Especificos.
« Cinematica y Dinamica de Vehiculos.
* Niveles de Planificacion.

10. Guiado.

= Control y Trayectorias.

» Cooperacién Multirrobot.
* Robots de Servicio.

= Aplicaciones

9. COMPONENTES DE EVALUACION DEL CURSO

Examenes

Lecciones

Proyecto
Tareas

0. POLITICAS DEL CURSO

-t

Comunicacién a través del sistema Sidweb o similar.

Asistencia a clases: Al menos el 80% para aprobar el curso, entregar todas las tareas es un requisito para aprobar.

11. RESPONSABLES DE LA ELABORACION DEL SYLLABUS

Profesor Nacionalidad

Pariticipacién

VALDIVIESO ARMENDARIZ CARLOS ENRIQUE| ECUATORIANA

Coordinador de asignatura

AGIHLA GALVEZ WILTON EDIXON ECUATORIANA

Colaborador
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ESCUELA SUPERIOR POLITECNICA DEL LITORAL
VICERRECTORADO ACADEMICO - DECANATO DE POSTGRADOS
FACULTAD DE INGENIERIA EN ELECTRICIDAD Y COMPUTACION
PROPUESTA SYLLABUS DE CURSO
METODOLOGIA DE INVESTIGACION CIENTIFICA

1. INFORMACION GENERAL DEL CURSO Y DEL PROGRAMA

Nombre del programa

MAESTRIA EN AUTOMATIZACION Y CONTROL

Nivel de formacion del programa

Maestria Profesional

Nombre de la asignatura en espaiiol

METODOLOGIA DE INVESTIGACION CIENTIFICA

autéhomo

Unidades de Organizacion curricular Unidad de titulacidn
Campos de formacion Formacion epistemolégica
Horas componente de docencia 36

Horas componente de practicas 0

Horas componente de aprendizaje 72

2. IDIOMA EN EL QUE SERA DICTADO

Espaniol

u._DESCRIPCION GENERAL DEL CURSO

Directrices para escribir una tesis de postgrado, un informe o articulo de investigacion; desarrollo de los
diferentes segmentos de la tesis o reporie de investigacidn; manejo de base de datos; diferentes estilos de
referenciacién; control anti-plagio mediante software; revistas indexadas; mediciones de factor o indice de
impacto y otras mediciones estandarizadas de las publicaciones cientificas; estructura para seleccionar la
metodologia de la investigacion; teoria social: debates ontologicos, epistemolégicos, naturaleza humana y
metodologicos; teoria social: paradigmas, investigacién social, relacion entre la teoria social y la investigacion
social {enfoques deductivos e inductivos), estrategias de investigacidn (cuantitativa, cualitativa y mixta);
disefio de la investigacion: audiencia, objetivos, unidades de analisis, dimension del tiempo, proyecto de
investigacion: conceptualizacion, métodos de investigacion, operacionalizacién, poblacién y muestreo,
observacion, analisis de datos y aplicacién; proyectos de investigacion: cuantitativo, cualitativo y mixto.

4, PRERREQUISITOS DE CONOCIMIENTOS (de los estudiantes) o CURSOS

| Estadistica
5. CORRESPONDENCIA ENTRE LOS OBJETIVOS DEL CURSO Y LOS RESULTADOS DE APRENDIZAJE DEL
PROGRAMA
Objetivos del curso Resultado de aprendizaje del programa Contribucion
Al finalizar el Programa de Estudios, los
Conocer las técnicas para disefiar una participantes estaran en capacidad de:
1 estrategia de investigacion, plantear Alta
hipotesis, recolectar datos, analizar datos, | *Disefiar e implementar sistemas de control y
verificar hipotesis, discutir resultados. automatizacion usando estrategias elaboradas y
especificas a cada tipo de situacion.
Al finalizar el Programa de Estudios, los
Conocer las técnicas para identificar un participantes estaran en capacidad de:
2 problema de investigacién, plantear Alta
preguntas de investigacion y objetivos de *Disefiar e implementar sistemas de control y
investigacion. automatizacién usando estrategias elaboradas y
especificas a cada tipo de situacion.
Al ﬁpalizar el Programa de Estudios, los
Conocer las técnicas para escribir participantes estaran en capacidad de:
3 | exitosamente un informe de investigacién s . . Alta
con todas sus partes constitutivas. Dlsenal-' e unplementar slstema§ de control y
automatizacion usando estrategias elaboradas y
aspecificas a cada tipo de situacion.

Pagina1de 3
10/10/2016 10:55:24



. LISTADO DE TOPICOS DEL CURSO

. Horas componentes
TOPICOS . " Aprendizaje
) Docencia Practicas auténomo
1.- Generalidades. Estructura de una tesis de postgrado; contenido
de cada capitulo. Manejo de base datos bibliograficos. Estilos de 3 0 6
referenciacién. Revistas indexadas. Medicion del factor de impacto
de las publicaciones.
2.- Estructura para seleccionar una metodologia de investigacion. 3 0 6
Ciencia social. Teoria social.
3.- Investigacion social. Relacidn entre teoria social e investigacion 3 0 8
social.
4 - Estrategias de investigacion. Diseiio de investigacion. 3 0 6
5.- Proyecto de investigacion. 3 0 6
6.- Mediciones cuantitativas y cualitativas. 3 0 6
7.- Confiabilidad y validez en investigacion cualitativa. 3 0 6
8.- Métodos de investigacion cuantitativa. Métodos de investigacion 3 0 6
cualitativa.
9.- Analisis multivariado. Andlisis de factores. 3 0 8
10.- Etapas a seguir para construir un indice (index). 3 0 6
11.- Analisis cuantitativo de datos. 3 0 6
12.- Explicacion del software para andlisis cualitativo de datos 3 0 6
ATLAS 1.

. DESCRIPCION DE LOS TOPICOS (resumir cada topico)

TOPICOS

DETALLE

1.- Generalidades. Estructura de una tesis
de postgrado; contenido de cada capitulo.
Manejo de base datos bibliograficos. Estilos
de referenciacién. Revistas indexadas.
Medicidn del factor de impacto de las
publicaciones.

Preguntas y metas de investigacion. Estructura de un proyecto de
tesis: resumen, introduccion, revision de literatura, metodologia,
analisis de datos, discusién, conclusiones, recomendaciones, lista de
referencias; utilizacion de base de datos; estilos para referenciar.
Definiciones de investigacion, comunidad cientifica, método
cientifico, metodologia y método; ciencia, campos de !a ciencia,
ciencias naturales y ciencias sociales.

2.- Estructura para seleccionar una
metodologia de investigacién. Ciencia social.
Teoria social.

Filosofia de la investigacion: debate ontoldgico, debate
epistemologico, debate humano y debate metodologico. Paradigmas:
Interpretativo, funcionalista, humanista radical y estructuralista
radical; investigacién social; relacién entre teoria social e
investigacién social.

3.- Investigacion social. Relacion entre teoria
social e investigacién social.

Enfoque deductivo, enfoque inductivo,

4 - Estrategias de investigacion. Disefio de
investigacidn.

Estrategias de investigacién cuantitativa, cualitativa y mixta. Disefio
de investigacion: audiencia, objetivos, unidades de analisis,
dimension del tiempo, proyecto de investigacion. Audiencia:
investigacién basica, y aplicada; objetivos de la investigacion:
exploratoria, descriptiva y explicativa; unidades de analisis;
individuos, grupos, organizaciones. Dimensién del tiempo:
trangversai-seccional, longitudinal, estudio de casos.

5.- Proyectio de investigacion.

Conceptualizacion, método de investigacion, operacionalizacion,
poblacion y muestreo, chservacién, procesamiento de datos, analisis
de datos, aplicacién.

6.- Mediciones cuantitativas y cualitativas.

Conceptualizacién y operacionalizacion en investigacién cuantitativa;
confiabilidad y validez; confiabilidad y validez en investigaciones
cuantitativas. Mediciones de la confiabilidad utilizando et coeficiente
Cronbach’s Alpha. Explicacion de los comandos basicos del software
estadistico Statistical Package of Social Science (SPSS). Practicas
con el software SPSS efectuando calculos estadisticos con variables
independientes. Utilizacion del SPSS para medir el coeficiente de
Cronbach’s; ejercicios practicos con SPSS para medir el coeficiente
de Cronbach.

7.- Confiabilidad y validez en investigacion
cualitativa.

Niveles de mediciones cuantitativas; medidas especializadas:
escalas e indices; métodos de investigacion cuantitativa y
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UCPICOS DETALLE

cualitativa.

Métodos de investigacién cuantitativo: experimental, estudios, no
reactivo y andlisis secundario; métodos de investigacion cualitativa:
teoria fundamentada, etnografia, analisis comparativo histérico,
grupo focal (focus group) y método de Delphi; prueba de hipotesis
utilizando la prueba t de una cola. Utilizacion de SPSS para realizar
fa prueba t de una coila y ejemplos practicos. Introduccién al analisis
multivariado.

Diferentes tipos de anélisis de factores. Analisis de Componentes
Principales (PCA); etapas que se den seguir para realizar PCA:
evaluacién de la adecuacién d los fatos: prueba de esfericidad de
Bartlett's y de la adecuacion del muestreo: medida Kaiser-Meyer-
Olkin (KMO). Calculo del coeficiente de correlaciéon de Pearson.
Valores para interpretar el coeficiente de correlacion de Pearson.
Calculo de correlaciones parciales mediante la matriz anti-imagen.
Prueba de Adecuacion de la Muestra (MSA) o KMO de cada variable.
Seleccion del nimero de componentes a retener a partir de los auto-

8.- Métodos de investigacion cuantitativa.
Métodos de investigacion cualitativa.

9.- Analisis multivariado. Analisis de valores (eigenvalues): criterio de Kaiser, porcentaje de explicacion de
factores. la varianza, grafico de sedimentacion (scree plot) de Catell. Ejercicios

con SPSS para calcular el coeficiente de Pearson. Interpretacion de

/_[ factores: escala de Comrey para correlacion de factores. Analisis de

Componentes Principales (PCA) con SPSS: ejercicios de calculos de
coeficiente de Bartlett's y explicacion de la tabla de comunalidades;
analisis de la tabla de la varianza total explicada; analisis del grafico
de sedimentacion; analisis de la matriz de componentes; rotacion de
factores: ortogonal y oblicua; analisis de ia matriz de estructura
después de aplicar la rotacion de factores; analisis de la matriz de
correlacién de componentes.

Marco conceptual, seleccion de datos, imputacion, analisis
multivariado, normalizacién de los datos, pesos para variables,

10.- Etapas a seguir para construir un indice | independientes y variables dependientes basados en PCA,

{index). agregacion y robustez. Ejemplo de construccién de un indice de la
UIT para la medicion de la sociedad de la informacion utilizando
SPSS.

Curva de Lorenz y Coeficiente de Gini para discusion de resultados
obtenidos en una investigacion cuantitativa. Utilizacion del software
STATA para construccion de la curva de Lorenz. Ejercicios utilizando
STATA para dibujar la curva de Lorenz.

12.- Explicacion del software para andlisis Explicacion del software para analisis cualitativo de datos ATLAS 1.

11.- Analisis cuantitativo de datos.

cualitativo de datos ATLAS.i. Ejercicios de analisis cualitativo de datos utilizando ATLAS i,
-9. COMPONENTES DE EVALUACION DEL CURSO
Examenes
Lecciones
Tareas

10. POLITICAS DEL CURSO
Asistencia a ctases: Al menos el 80% para aprobar el curso, entregar todos las tareas es un requisito para aprobar.
Comunicacion a traves del sistema Sidweb o similar.

11. RESPONSABLES DE LA ELABORACION DEL SYLLABUS

Profesor Nacionalidad Pariticipacién
CHILUIZA GARCIA KATHERINE MALENA ECUATORIANA Coordinador de asignatura
AGILA GALVEZ WILTON EDIXON ECUATORIANA Colaborador
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ESCUELA SUPERIOR POLITECNICA DEL LITORAL
VICERRECTORADO ACADEMICO - DECANATO DE POSTGRADOS
FACULTAD DE INGENIERIA EN ELECTRICIDAD Y COMPUTACION
PROPUESTA SYLLABUS DE CURSO
SISTEMAS DE CONTROL NO LINEAL

. INFORMACION GENERAL DEL CURSO Y DEL PROGRAMA
Nombre del programa MAESTRIA EN AUTOMATIZACION Y CONTROL
Nivel de formacién del programa Maestria Profesional
Nombre de la asignatura en espaiiol SISTEMAS DE CONTROL NO LINEAL
Unidades de Organizacién curricular Unidad disciplinar, multi disciplinar y/o inter disciplinar avanzada
Campos de formacién Formacién profesional avanzada
Moras componente de docencia 32
Horas componente de practicas 4
Horas componente de aprendizaje 60
| auténomo

2. IDIOMA EN EL QUE SERA DICTADO

)

4.

5

PROGRAMA

| Espariol

. DESCRIPCION GENERAL DEL CURSO

Algunos Modelos no Lineales. Clase de Sistemas de Bajo Estudio. Puntos de Equilibrio. Sistemas de Naturaleza
Fisica Real. Ejercicios Propuestos. Linealizacion Aproximada. Motivacién. Linealizacién Aproximada Expansién
Serie de Taylor. Sistema Linealizado: Espacio Estado. Representacién de Funciones de Transferencia. Validez del
Modelo Linealizado. Realimentacion del Vector de Estados. Disefio de Controladores Mediante Linealizacion
Aproximada. Estabilidad Usando Realimentacion de Estados. Ejercicios en Matlab. Observadores Dinamicos de
Estado. Introduccion. Reconstruccion del Vector de Estado. Observador de Luenberger: Convergencia. Observador
de Luenberger: Separabilidad. Observadores de Orden Reducido. Observadores de Orden Reducido: Caso
General. Realimentacién no Lineal del Vector de Estado. Introduccion. Realimentacién no Lineal Basada en
Asignacion de Polos Invariantes en Familias de Modelos Parametrizados. Controlador no Lineal Basado en
Linealizacion extendida. Ejemplos de Disefic. Ejercicios de Aplicacion. Disefio de Observadores Dinamicos de
Estado no Lineales Basados en Lineaiizacion Extendida. Observador Dinamico no Lineal. Linealizacion de la
Dinamica del Error de Observacién. Ganancia no Lineal del Observador. Desarrolio de Ejercicios.

PRERREQUISITOS DE CONOCIMIENTOS (de los estudiantes) o CURSOS
| Control Multivariable

. CORRESPONDENCIA ENTRE LOS OBJETIVOS DEL CURSO Y LOS RESULTADOS DE APRENDIZAJE DEL

Objetivos del curso Resultado de aprendizaje del programa Contribucién
Objetivo General:
Conocer las principales técnicas de disefio
de sistemas de control no lineales, su

Al finalizar el Programa de Estudios, los
participantes estaran en capacidad de:

1 fund_amentacaon el Ly el Disefiar e implementar sistemas de control y ol
el L el e el VA automatizacién usando estrategias elaboradas y
implementacion practica. . . - .

especificas a cada tipo de situacién.
Objetivos Especificos:
sInterpretar la problematica de disefio
especifica de sistemas de control no Al finalizar el Programa de Estudios, los
lineales mediante casos practicos. participantes estaran en capacidad de:
2 *Manejar las herramientas matematicas de Alta

apoyo al disefio de sistemas de control no | -Disefiar e implementar sistemas de control y
lineales. automatizaciéon usando estrategias elaboradas y
*Realizar aplicaciones del control no lineal | especificas a cada tipo de situacion.

sobre diferentes procesos fisicos.
*Manejar software profesional para la

resolucion de ejercicios y aplicaciones
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5. CORRESPONDENCIA ENTRE LOS OBJETIVOS DEL CURSO Y LOS RESULTADOS DE APRENDIZAJE DEL

PROGRAMA
Objetivos del curso Resultado de aprendizaje del programa Contribucién

Al finalizar el Programa de Estudios, los
participantes estaran en capacidad de:

2 reales. Alta
*Disefiar e implementar sistemas de contro| y
automatizacidén usando estrategias elaboradas y
especificas a cada tipo de situacion.

7. LISTADO DE TOPICOS DEL CURSO
. Horas componentes
TOPICOS . . Aprendizaje
Docencia Practicas auténomo

1.- 1.Algunos modelos de sistemas no lineales.

2 Linealizacién Aproximada.

3.Realimentacién del Vector de Estados. 16 2 30

4 Observadores Dinamicos de Estados.

2.- 5.Realimentacién No Lineal del Vector de Estado.

6.Disefic de Observadores Dinamicos de Estado No Lineales 16 2 30

Basados en Linealizacién Extendida.

7 Desarrolio de Aplicaciones.

8.

DESCRIPCION DE LOS TOPICOS (resumir cada tépico)

TOPICOS

DETALLE

1.- 1.Algunos modelos de sistemas no
lineales.

2.Linealizacidn Aproximada.
3.Realimentacion del Vector de Estados.
4.0bservadores Dinamicos de Estados.

1. Algunos Modelos no Lineales

+ Clase de Sistemas de Bajo Estudio.
* Puntos de Equilibrio.
+ Sistemnas de Naturaleza Fisica Real,
« Ejercicios Propuestos.

2. Linealizacién Aproximada

= Motivacion.
* Linealizacién Aproximada Expansién Serie de Taylor.
» Sistema Linealizado: Espacio Estado.
= Representacion de Funciones de Transferencia.
* Validez del Modelo Linealizado.
3. Realimentacion del Vector de Estados

+ Disefio de Controladores Mediante Linealizacion Aproximada.
+ Estabilidad Usando Realimentacion de Estados
* Ejercicios en Matlab.

4. Observadores Dinamicos de Estado. (h)

* Introduccién.

* Reconstruccidn del Vector de Estado.

+ Observador de Luenberger: Convergencia.

* Observador de Luenberger: Separabilidad.

* Observadores de Orden Reducido.
+_Observadores de Orden Reducido: Caso General,

2.- 5.Realimentacion No Lineal del Vector de
Estado.

6.Disefio de Observadores Dinamicos de
Estado No Lineales Basados en
Linealizacion Extendida.

7 Desarrollo de Aplicaciones.

5. Realimentacion no Lineal del Vector de Estado.

* Introduccién.

* Realimentacién no Lineal Basada en Asignacion de Polos
Invariantes en Familias de Modelos Parametrizados.

« Controlador no Lineal Basado en Linealizacion extendida.

* Ejemplos de Disefio.

*» Ejercicios de Aplicacién.
6. Disefio de Observadores Dinamicos de Estado no Lineales
Basados en Linealizacion Extendida.
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| TOPICOS

DETALLE

* Observador Dinamico no Lineal.
» Linealizacion de la Dinamica del Error de Observacion.
* Ganancia no Lineal del Observador.
 Desarrollo de Ejercicios.
7. Desarrofto de Aplicaciones.
9. COMPONENTES DE EVALUACION DEL CURSO
[ Examenes
Lecciones
Proyecto
Tareas

—

0. POLITICAS DEL CURSO

Asistencia a clases: Al menos el 80% para aprobar el curso, entregar todas las tareas es un requisito para aprobar
Comunicacion a través del sistema Sidweb o similar.

11. RESPONSABLES DE LA ELABORACION DEL SYLLABUS

Profesor Nacionalidad Pariticipacion
PLAZA GUINGLA DOUGLAS ANTONIO ECUATORIANA Coordinador de asignatura
AGILA GALVEZ WILTON EDIXON ECUATORIANA Colaborador
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ESCUELA SUPERIOR POLITECNICA DEL LITORAL
VICERRECTORADO ACADEMICO - DECANATO DE POSTGRADOS
FACULTAD DE INGENIERIA EN ELECTRICIDAD Y COMPUTACION
PROPUESTA SYLLABUS DE CURSO
CONTROL INTELIGENTE

. INFORMACION GENERAL DEL CURSO Y DEL PROGRAMA

Nombre del programa MAESTRIA EN AUTOMATIZACION Y CONTROL

Nivel de formacion del programa Maestria Profesional

Nombre de la asignatura en espaiiol CONTROL INTELIGENTE

Unidades de Organizacién curricular Unidad disciplinar, multi disciplinar y/o inter disciplinar avanzada
Campos de formacién Investigacion Avanzada

Horas componente de docencia 40

Horas componente de practicas 8

Horas componente de aprendizaje 72

auténomo

2. IDIOMA EN EL QUE SERA DICTADO
[ Espafiol

+. DESCRIPCION GENERAL DEL CURSO

Introduccion. Sistemas Expertos. Funcion de un Sistema Experto. Componentes de Un Sistema Experto. Base de
Conocimientos. Motor de Interferencia. Desarrollo de Sistemas Expertos. Campos de Aplicacion. Lenguajes de
programacion de sistemas Expertos. Integracion de Sistemas Expertos a Problemas de Control. Control Fuzzy.
Légica Fuzzy, Tipos de Légica, Posibilidad y Probabilidad. Conjuntos Fuzzy, Definiciones Asociadas a los Conjuntos
Fuzzy. Soporte de UN conjunto Fuzzy. Operaciones Basicas con conjuntos Fuzzy. Introduccién al Control Con
Logica Fuzzy. Controlador Fuzzy Tipo PD, P, PID. Uso de Matlab en el Disefio de Un Controlador Fuzzy. Aigunas
Consideraciones Sobre Aplicaciones de la Légica Fuzzy. Estabilidad de los Sistemas Fuzzy. Funcién Descriptiva.
Sistema Fuzzy Takagi-Sugeno. indentificacion de Sistemas no Lineales. Diagnéstico de Fallos Basados En Logica
Borrosa. Redes Neuronales. Resefia Historica. Desarrollo de la Teoria de las Redes Neuronales Artificiales.
Principales Tipos de Redes Neuronales Artificiales. Perceptron, Antecedentes. Simple y Multicapa Adaline.
Estructura de la Red , Regla de Aprendizaje, aplicacion. Backpropagation. Redes Recurrentes. Aplicaciones
Especificas den la Identificacién y el Control de Procesos. Esquemas de Control Basados en Redes Neuronales.
Empleo del Toolbox de Redes Neuronaies de Matlab. Controladores Neuro-Fuzzy. Algoritmos Genéticos.
Conceptos Basicos de los Algoritmos Genéticos. Algoritmo Genético Simple. Mecanismos Avanzados, Otros
Métodos de Seleccion. Representacion Dual y Dominancia. Algoritmos Genéticos con Parametros Continuos.
Aplicacién del Algoritmo Genético en la Optimizacién.

. PRERREQUISITOS DE CONOCIMIENTOS (de los estudiantes) o CURSOS
| Sistemas de Control No Lineal j

5. CORRESPONDENCIA ENTRE LOS OBJETIVOS DEL CURSO Y LOS RESULTADOS DE APRENDIZAJE DEL
PROGRAMA

Objetivos del curso Resultado de aprendizaje del programa Contribucion
Objetivo General:
*Entender los diferentes conceptos, los Al finalizar el Programa de Estudios, los
modelos de sistemas inteligentes paricipantes estaran en capacidad de:

modernos y sus principales caracteristicas,

L con el prop6sito de desarrollar aplicaciones | +Disefiar e implementar sistemas de control y L]
practicas de sistemas fisicos reales. automatizacién usando estrategias elaboradas y
especificas a cada tipo de situacién.
Objetivos Especificos: ) I
-Es}tudiar Ios%iferentes componentes de - ﬁpa}nzar ol Progr:ama o ESt%’d'°9' IC_’S
conforman un sistema experto y analizar participantes estaran en capacidad de:
2 | sus diferentes campos de aplicacién. Alta

+Disefiar e implementar sistemas de control y
automatizacién usando estrategias elaboradas vy
especificas a cada tipo de situacion.

*Conocer la Logica Fuzzy con el propésito
de es estudiar la arquitectura de un
conjunto Fuzzy y ios diferentes
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5. CORRESPONDENCIA ENTRE LOS OBJETIVOS DEL CURSO Y LOS RESULTADOS DE APRENDIZAJE DEL

PROGRAMA

Objetivos del curso

Resultado de aprendizaje del programa

Contribucién

controladores que se pueden obtener.
«Implementar Controladores
experimentales en sistemas fisicos reales,

«Analizar el desarrollo de la teoria de las

con la ayuda del Fuzzy Toolbox de Matlab.

Al finalizar el Programa de Estudios, los
participantes estaran en capacidad de:

2 Redes Neuronales Artificiales y sus +Disefiar e implementar sistemas de control y L)
diferentes tipos para la aplicacion en automatizacién usando estrategias elaboradas y
sistemas fisicos con la ayuda del Toolbox | especificas a cada tipo de situacion.
de Redes Neuronales de Matlab.
7. LISTADO DE TOPICOS DEL CURSQ
i Horas componentes
TOPICOS . A Aprendizaje
Docencia Practicas auténomo
1.- 1.Introduccion.
2.Sistemas Expertos.
3.Control Fuzzy. 40 8 72

4 Redes Neuronales.
5. Algoritmos Genéticos.
6.Aplicaciones Practicas.

8. DESCRIPCION DE LOS TOPICOS (resumir cada topico)

TOPICOS

DETALLE

1.- 1.Introduccién.
2.Sistemas Expertos.
3.Control Fuzzy.

4 Redes Neuronales.
5.Algoritmos Genéticos.
6.Aplicaciones Practicas.

1.1
2.

.
L d
-

ntroduccion.

Sistemas Expertos.

Funcion de un Sistema Experto
Componentes de Un Sistema Experto.
Base de Conocimientos.

Motor de Interferencia.

Desarrollo de Sistemas Expertos.
Campos de Aplicacion.

Lenguajes de programacion de sistemas Expertos

Integracion de Sistemas Expertos a Problemas de Control.

3. Control Fuzzy.

* Logica Fuzzy, Tipos de Logica, Posibilidad y Probabilidad.
Conjuntos Fuzzy, Definiciones Asociadas a los Conjuntos Fuzzy.

Soporte de UN conjunto Fuzzy.
Operaciones Basicas con conjuntos Fuzzy.
introduccidn al Control Con Légica Fuzzy.
Controlador Fuzzy Tipo PD, PI, PID.

Uso de Matlab en el Disefio de Un Controlador Fuzzy.
Algunas Consideraciones Sobre Aplicaciones de la Légica

Fuzzy.

Estabilidad de los Sistemas Fuzzy.
Funcién Descriptiva.

Sistema Fuzzy Takagi-Sugeno.
Indentificacién de Sistemas no Lineales.

Diagnéstico de Fallos Basados En Légica Borrosa.

4. Redes Neuronales

Resefia Historica.

* Desarrollo de la Teoria de las Redes Neuronales Artificiales.
+ Principales Tipos de Redes Neuronales Artificiales

Perceptron, Antecedentes.
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[TOPICOS

DETALLE

+ Adaline.

« Estructura de la Red , Regla de Aprendizaje, aplicacion.

« Backpropagation.

* Redes Recurrentes.

+ Aplicaciones Especificas den la Identificacion y el Control de
Procesos.

+ Esquemas de Control Basados en Redes Neuronales.

+ Empleo del Toolbox de Redes Neuronales de Matlab.

« Controladores Neuro-Fuzzy.

5. Algoritmos Genéticos.

» Conceptos Basicos de los Algoritmos Genéticos.

* Algoritmo Genético Simpie.

* Mecanismos Avanzados.

+ Otros Métodos de Seleccidn.

* Representacién Dual y Dominancia.

» Algoritmos Genéticos con Parametros Continuos.

= Aplicacién del Algoritmo Genético en la Optimizacion
6. Aplicaciones Practicas

* K.M Pasion and S. Yurkovich Fuzzy Controls, Addison-Wesley,
1998.

Applications. Kiuwer Academic Publisher, 1997.

» Shingeo Abe, Neural Networks and Fuzzy Systems, Theory and

9. COMPONENTES DE EVALUACION DEL CURSO

Examenes

Lecciones

Proyecto
Tareas

0. POLITICAS DEL CURSO

-

Asistencia a clases: Al menos el 80% para aprobar el curso, entregar todas las tareas es un requisito para aprobar.
Comunicacion a través del sistema Sidweb o similar.

11. RESPONSABLES DE LA ELABORACION DEL SYLLABUS

Profesor Nacionalidad Pariticipacion

AGILA GALVEZ WILTON EDIXON ECUATORIANA Colaborador

MISA LLORCA ROGER GERARDO CUBANO Coordinador de asignatura
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ESCUELA SUPERIOR POLITECNICA DEL LITORAL
VICERRECTORADO ACADEMICO - DECANATO DE POSTGRADOS
FACULTAD DE INGENIERIA EN ELECTRICIDAD Y COMPUTACION
PROPUESTA SYLLABUS DE CURSO
CONTROL ADAPTIVO Y PREDICTIVO

1. INFORMACION GENERAL DEL CURSO Y DEL PROGRAMA

Nombre del programa MAESTRIA EN AUTOMATIZACION Y CONTROL

Nivel de formacién del programa Maestria Profesional

Nombre de la asignatura en espariol CONTROL ADAPTIVO Y PREDICTIVO

Unidades de Organizacion curricular Unidad disciplinar, multi disciplinar y/o inter disciplinar avanzada
Campos de formacién Investigacion Avanzada

Horas componente de docencia 40

Horas componente de praicticas 8

Hor:as componente de aprendizaje 72

auténomo

2. IDIOMA EN EL QUE SERA DICTADO

| Espariol j

s. DESCRIPCION GENERAL DEL CURSO

Fundamentos de Control Adaptativo Predictivo. Introduccion. Escenarios, Notaciones y Condiciones De Estabilidad.
Resolucion de Problemas. Ejercicios Propuestos. Control Avanzado de Procesos Industriales. Problema con el
Regulador del Tipo PID. Ganancia Programada Gain Schedulling. Sistemas Adaptativos con Referencia al Modelo
MRAS. Auto Ajuste Selft Tuning. Reguladores Autoajustables. Sistemas de Control Adaptativos con Referencia al
Modelo. Regla MIT. Métodos de Auto Ajuste. Ganancia Tabulada. Transformacion no Lineal. Sistemas de Control
Predictivo Basados en Modelos. Modelos del Proceso. Modelos a partir de la respuesta al paso Escalon. Funcién
Transferencial. Modelos de la Perturbacién. Respuestas Libre y Forzada. Trayectorias de Referencia. Leyde
Control. Controlador de Matriz Dinamica DMC. Controlador Predictivo Generalizado. Teoria De Disefo del
Predictor. Formulacion del GPC. Disefio del Controlador GPC por ef método del la Curva Reaccion.

4. PRERREQUISITOS DE CONOCIMIENTOS (de los estudiantes) o CURSOS
| Control Inteligente j

5. CORRESPONDENCIA ENTRE LOS OBJETIVOS DEL CURSO Y LOS RESULTADOS DE APRENDIZAJE DEL
PROGRAMA

Objetivos del curso Resultado de aprendizaje del programa Contribucién

Objetivo General: Al finalizar el Programa de Estudios, fos
Conocer y comprender los fundamentos del | participantes estaran en capacidad de:
Control Adaptativo Predictivo y los criterios

! de estabilidad que se deben verificar. -Disefiar e implementar sistemas de control y Gl
automatizacion usando estrategias elaboradas y
especificas a cada tipo de situacion.
Obijetivos Especificos.
*Recordar la evolucién histérica en el Al finalizar el Programa de Estudios, los
control industrial de procesos dinamicos. participantes estaran en capacidad de:
5 *Analizar las ideas fundamentales acerca Alta
del control adaptativo (MRAS y DMC) y del | *Disefiar e implementar sistemas de control y
control predictivo basado en modelos automatizacién usando estrategias elaboradas y
lineales. especificas a cada tipo de situacién.

*Realizar aplicaciones del control sobre
diferentes procesos fisicos.

7. LISTADO DE TOPICOS DEL CURSO
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Horas componentes

TOPICOS Docencia Practicas Aprendizaje
auténomo
1.- 1.Fundamentos de Control Adaptativo Predictivo.
2.Control Avanzado de Procesos Industriales. 40 8 72
3.Sistemas de Control Predictivo Basados en Modelos.

8. DESCRIPCION DE LOS TOPICOS (resumir cada tépico)

TOPICOS

DETALLE

1.- 1.Fundamenios de Control Adaptativo
Predictivo.

2.Control Avanzado de Procesos
Industriales.

3.Sistemas de Control Predictivo Basados
en Modelos.

2. Control Avanzado de Procesos Industriales

1. Fundamentos de Control Adaptativo Predictivo

* Introduccién:

+ | Escenarios, Notaciones y Condiciones De Estabilidad.
+ Resolucién de Problemas.

« Ejercicios Propuestos.

« Problema con el Regulador del Tipo PID.
+ Ganancia Programada Gain Schedulling.
< Sistemas Adaptativos con Referencia al Modelo MRAS.
+ Auto Ajuste Selft Tuning.
« Reguladores Autoajustables.
+ Sistemas de Control Adaptativos con Referencia al Modelo
* Regla MIT
« Métodos de Auto Ajuste.
+ Ganancia Tabulada.
+ | Transformacién no Lineal.
3. Sistemas de Confrol Predictivo Basados en Modelos (h)

» ‘Modelos del Proceso.
Modelos a partir de la respuesta al paso Escalén.
Funcién Transferencial.
Modelos de la Perturbacion.
Respuestas Libre y Forzada.
‘Trayectorias de Referencia.
Ley de Control
Controlador de Matriz Dinamica DMC.
» Controlador Predictivo Generalizado
+ Teoria De Disefio del Predictor.
+ Fomulacion del GPC.
* Disefio del Controlador GPC por el método del la Curva
Reaccion:

.. COMPONENTES DE EVALUACION DEL CURSO

[ Examenes
Lecciones
Proyecto
Tareas

10. POLITICAS DEL CURSO

11, RESPONSABLES DE LA ELABORACION DEL SYLLABUS

Asistencia a clases: Al menos el B0% para aprobar el curso, entregar todas las tareas es un requisito para aprobar.
Comunicacion a través de| sistema Sidweb o similaf.

Profesor Nacionalidad Pariticipacion

AGILA GALVEZ WILTON EDIXON ECUATORIANA Colaborador

REYES BACARDI ARISTIDES ECUATORIANO Coordinador de asignatura
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ESCUELA SUPERIOR POLITECNICA DEL LITORAL
VICERRECTORADO ACADEMICO - DECANATO DE POSTGRADOS
FACULTAD DE INGENIERIA EN ELECTRICIDAD Y COMPUTACION
PROPUESTA SYLLABUS DE CURSO
DESARROLLO DE APL. CON MICROCONTROLADORES

1. INFORMACION GENERAL DEL CURSO Y DEL PROGRAMA

Nombre del programa MAESTRIA EN AUTOMATIZACION Y CONTROL

Nivel de formacion del programa Maestria Profesional

Nombre de la asignatura en espaiiol DESARROLLO DE APL. CON MICROCONTROLADORES
Unidades de Organizacion curricular Unidad basica

Campos de formacién Formacién profesional avanzada

Horas componente de docencia 40

Horas componente de practicas 8

Hor?s componente de aprendizaje 72

auténomo

2. IDIOMA EN EL QUE SERA DICTADO

[ Espariol ]

. DESCRIPCION GENERAL DEL CURSO

Elementos basicos de la Arquitectura de las Microcomputadoras, Microprocesadores y Microcontroladores (h).
Arquitecturas internas Von Newman y Harvard. Comparacion entre ambas arquitecturas. Microcontroladores con
Repertorio de Instrucciones CISC y RISC. Principales aplicaciones de sistemas con Microcontroladores. Principales
fabricantes de Microcontroladores. El Repertorio de Instrucciones, Modos de direccionados (h). Principales
herramientas para la simulacién y puesta a punto de sistemas basados en estos Microcontroladores. Los
Temporizadores (h). Caracteristicas del funcionamiento de los temporizadores. Programacion de Temporizadores.
Diferentes Modos de Trabajo. Atencion de los Temporizadores, por Encuesta o por Interrupcion. Utilizacién de los
Temporizadores en la generacién de tiempos de demora, en los sistemas de adquisicion de datos, en los sistemas
de comunicacion serie, en el conteo de eventos que ocurren externamente. Desarrollo de aplicaciones basadas en
Microcontroladores (h). Conexion de elementos no digitales al Microcontrolador (LEDs, Interruptores, Teclas,
Lamparas de 7 Segmentos, Relay, Optoacopladores, etc.). Conexién de Teclados y Display a Cristal.

4. PRERREQUISITOS DE CONOCIMIENTOS (de los estudiantes) o CURSOS

I Ninguno

5. CORRESPONDENCIA ENTRE LOS OBJETIVOS DEL CURSO Y LOS RESULTADOS DE APRENDIZAJE DEL
PROGRAMA

Objetivos del curso Resultado de aprendizaje del programa Contribucién

Objetivo General:
Estudiar los diferentes fundamentos de
trabajo con Microcontroladores, sus di

Al finalizar el Programa de Estudios, los
participantes estaran en capacidad de:

1 | formas de trabajo, caracteristicas “Disef rA tar sist d trol Alta
principales incorporando las ventajas y Ly P e
desventajas dentro del ambito industrial. amom.at'zac'o" usando estrategias elaboradas y
especificas a cada tipo de situacion.
Objetivos Especificos:
*Conocer las diferentes estructuras
il de algunas marcas y fabricantes Al finalizar el Programa de Estudios, los
de Microcontroladores. articipant tars idad de:
+Validar métodos de programacion para B
2 | cada una de las diferentes familias de Alta

-Disefiar e implementar sistemas de control y
automatizacién usando estrategias elaboradas y
especificas a cada tipo de situacion.

Microcontroladores sometidas al estudio.
*Realizar aplicaciones con
Microcontroladores con medios fisicos
disponibles y software de programacion.
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7. LISTADO DE TOPICOS DEL CURSO

Horas componentes

TOPICOS . . Aprendizaje
Docencia Practicas auténomo
1.- 1.Elementos béasicos de la Arquitectura de las
Microcomputadoras, Microprocesadores y Microcontroladores
2.El Repertorio de Instrucciones, Modos de direccionados 40 8 72
3.Los Temporizadores
4 Desarrollo de aplicaciones basadas en Microcontroladores

8. DESCRIPCION DE LOS TOPICOS (resumir cada topico)

TOPICOS

DETALLE

1.- 1.Elementos basicos de la Arquitectura
de las Microcomputadoras,
Microprocesadores y Microcontroladores

2. El Repertorio de Instrucciones, Modos de
direccionados

3.Los Temporizadores

4 Desarrollo de aplicaciones basadas en
Microcontroladores

1. Elementos basicos de la Arquitectura de las
Microcomputadoras, Microprocesadores y Micracontroladores (h)

+ Arquitecturas internas Von Newman y Harvard

» Comparacién entre ambas arquitecturas

* Microcontroladores con Repertorio de Instrucciones CISC y
RISC

= Principales aplicaciones de sistemas con Microcontroladores

» Principales fabricantes de Microcontroladores

1. El Repertorio de Insirucciones, Modos de direccionados (h)

» Principales herramientas para la simulacion y puesta a punto de
sistemas basados en estos Microcontroladores.

1. Los Temporizadores (h)

+ Caracteristicas del funcionamiento de los temporizadores

< Programacion de Temporizadores

« Diferentes Modos de Trabajo

+ Atencion de los Temporizadores, por Encuesta o por
Interrupcién.

» Utilizacion de los Temporizadores en la generacion de tiempos
de demora, en los sistemas de adquisicion de datos, en los sistemas
de comunicacion serie, en el conteo de eventos que ocurran
externamente,

1. Desarrollo de aplicaciones basadas en Microcontroladores (h)

» Conexion de elementos no digitales al Microcontrolador {LEDs,
Interruptores, Teclas, Lamparas de 7 Segmentos, Relay,
Optoacopladores, etc.)

+_Conexion de Teclados y Display a Cristal

9. COMPONENTES DE EVALUACION DEL CURSO

Examenes
Lecciones
Tareas

10. POLITICAS DEL CURSO

Asistencia a clases: Al menos el 80% para aprobar el curso, entregar todas las tareas es un requisito para aprobar.
Comunicacion a través del sistema Sidweb o similar.

11. RESPONSABLES DE LA ELABORACION DEL SYLLABUS

Profesor Nacionalidad Pariticipacion
AGILA GALVEZ WILTON EDIXON ECUATORIANA Colaborador
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Profesor

Nacionalidad

Pariticipacion

CABRERA SARMIENTO ALEJANDRO JOSE

Coordinador de asignatura
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