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 Asignatura multidisciplinaria (Area: Integracidn de Sistemas Mecatrdnicos).
. Estudlo de la teorla y practlca de Automatas Programables de Control

- Aplicacién especifica: Sistemas de AUTOMATIZACION y CONTROL DIGITAL
Complejos (Jerarquicos y/o Distribuidos) con Estados Continuos (CDS) +

Estados Discretos activados por Eventos (DEDS): Sistemas Dinamicos HIBRIDOS (HDS).

 Modelado, Analisis, Disefio, Simulacion, Implementacion, Verificacion y Validacion.

Expectativas de Logro:

* Aplicar Control DISCRETO Secuencial (Estados Discretos activados por Eventos) +
Control CONTINUO Digital (Estados Continuos Muestreados en Tiempo Discreto) =
Control Hibrido Jerarquico: Supervisor + Regulatorio de Sistemas Mecatrénicos.

* Estructurary configurar Componentes (Hardware) + Aplicacién (Software) e O

de Sistemas de Automatizacion y Control para Aplicaciones complejas.
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Unidades Tematicas: =

1. Autdmatas, Sistemas Discretos y Sistemas Hibridos
Aplicaciones y Fundamentos. FSM. STATECHARTS. PETRI Nets. GRAFCET. Sistemas Hibridos.

- |
, . . 2 §
2. Automatas Programables de Control — IEC 61131: Arquitecturas y Lenguajes X -4 . ' ff
PLCs, arquitecturas. Seguridad Funcional. Entornos de desarrollo. Configuracion. Lenguajes ST/ SFC. %7—’ __
3. Diseno de Sistemas de Control Secuencial con Autématas Programables I
Métodos clasicos. Métodos sistematicos y modernos para sistemas complejos. Aplicacion. Step 1
—— [Frarsiion 1
4. Arquitecturas Distribuidas de Control y Comunicaciones Industriales e i
Arquitecturas distribuidas. Buses de Campo, Redes y Protocolos industriales de comunicacion. e |

5. Control Discreto de Sistemas Continuos, Control Hibrido
Sistemas muestreados. Simulaciéon y Control. Control y Simulacidon Hibridos. Aplicacion.

rif) o1 of o
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Lineamientos Generales:

P1 — Programa de Espacio Curricular 2025
e Presentacion: Fundamentacion. Aportes al perfil de egreso.
Expectativas de logro. Contenidos minimos. Correlativas.
e Resultados de Aprendizaje. Contenidos / Saberes: Unidades Tematicas.
e Mediacion Pedagogica: Ensenanza-Aprendizaje. Formacion Practica.
e Evaluacion: Criterios. Condiciones de Regularidad y Acreditacion.
e Bibliografia: Basica. Complementaria. Recursos digitales.

P2 — Planificacion de Catedra 2025

e Horarios Semanales: Clases y Consultas.
e Cronograma de Clases y Evaluaciones Parciales.
e Proyecto Global Integrador.
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