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1. NOMBRE COMITÉ O GRUPO: Semillero de Investigación Hertz
2. NÚMERO DEL ACTA: 21107
3. FECHA:  Martes 5 Septiembre 2024
4. HORA:  3:00 Pm
5. LUGAR: Celda Flexible
6. ASISTENTES (Y REPRESENTACIÓN):
Rafael Augusto Núñez Rodríguez (Líder del Semillero)

Jhon F Linares Amador (Líder Asignado del semillero HERTZ)

Cristhiam Jesid Gutiérrez Lozano (Líder Asignado del Semillero Robust)
7. TEMAS TRATADOS:
Proyecto integrador para 2024 II
8. RESULTADOS:
La estructuración de un proyecto integrador 2024 II, Control Digital, Electrónica de Potencia, "Diseño de Control de Ángulo para un Péndulo Impulsado por Motor con Hélice" para el proyecto integrador 2024- II, puede dividirse en cuatro fases principales: Diseño Conceptual, Desarrollo del Sistema, Implementación y Validación, y Documentación y Resultados. Cada fase incluye actividades específicas enfocadas en garantizar un desarrollo técnico y metodológico adecuado. A continuación, se trabaja en la primera Fase: 
1. Diseño Conceptual

En esta fase se define el marco teórico, los objetivos del proyecto y los requerimientos del sistema.

Actividades:

· Definición del problema:

· Identificar los objetivos específicos del control del ángulo del péndulo.

· Analizar los parámetros dinámicos del péndulo y las características del motor con hélice (torque, potencia, etc.).

· Recolección de información técnica:

· Investigar teorías de control digital aplicadas a sistemas no lineales (péndulos).

· Estudiar los modelos matemáticos del péndulo invertido y su linealización.

· Diseño preliminar:

· Crear un modelo matemático del sistema (ecuaciones diferenciales del movimiento).

· Simular el modelo en herramientas como MATLAB o Simulink para identificar comportamientos.

· Especificaciones del sistema:

· Determinar los componentes electrónicos y mecánicos necesarios, como sensores (IMU), controlador (microcontrolador), motor, y hélice.

· Establecer los parámetros de diseño, como velocidad de muestreo y precisión angular requerida.

9. COMPROMISOS – RECOMENDACIONES:
•
Diseño preliminar:

Crear un modelo matemático del sistema (ecuaciones diferenciales del movimiento).

Simular el modelo en herramientas como MATLAB o Simulink para identificar comportamientos.
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NOMBRE Y FIRMA ASISTENTES (No aplica a eventos masivos):
_______________________________

Rafael Augusto Núñez Rodríguez

Coordinador 
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_______________________________

Cristhiam Jesid Gutiérrez Lozano

Líder Semillero de Investigación Robuts
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___________________________________
Jhon F Linares A

Líder Semillero Investigación HERTZ

Al diligenciar este documento, autorizo de manera previa, expresa e inequívoca a las UNIDADES TECNOLÓGICAS DE SANTANDER a dar tratamiento de mis datos personales (y/o de los datos del menor de edad o persona en condición de discapacidad cognitiva que represento) aquí consignados, incluyendo el consentimiento explícito para tratar datos sensibles aun conociendo la posibilidad de oponerme a ello, conforme a las finalidades incorporadas en la Política de Tratamiento de Información publicada en www.uts.edu.co y/o en Calle de los estudiantes 9-82 Ciudadela Real de Minas, que declaro conocer y estar informado que en ella se presentan los derechos que me asisten como titular y los canales de atención donde ejercerlos.
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