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Los sistemas automaticos de control se encuentran presentes en casi cualquier actividad de la sociedad
contemporanea, desde sistemas financieros hasta procesos productivos altamente especializados. Entre los factores que han
motivado lo anterior se encuentran la gran variedad de sensores y actuadores, el abaratamiento de dispositivos de calculo y el
avance en técnicas de control. Como consecuencia, la complejidad en los sistemas de control se ha incrementado de manera
considerable, haciendo necesario establecer métodos confiables que cubran todo el ciclo de vida de estos sistemas, que incluye
su conceptualizacion, disefio, implementacién, mantenimiento y operacion.

Control Automatico [1] [2] [3] [4] [5] [6]

1. Conceptos generales
1.1. Definiciones basicas de control.
1.2. Historia de control.
1.3. Importancia y aplicaciones de control.
2. Transformada de Laplace
2.1. Definicion de la transformada.
2.2. Propiedades y teoremas.
2.3. Uso de la transformada.
2.4. Antitransformada de Laplace.
3. Modelado matematicos de los sistemas
3.1. Modelos de sistemas eléctricos, mecanicos, hidraulicos, térmicos, electromecanicos.
3.2. Funcién de transferencia.
3.3. Algebra de bloques.
4. Analisis de respuesta en el tiempo
4.1. Respuestas en el tiempo de sistemas de primer y segundo orden.
4.2. Identificacion grafica de sistemas de primer y segundo orden.
5. Estabilidad de sistemas de control
5.1. Concepto de estabilidad.
5.2. Teoremas de estabilidad.
5.3. Criterios de estabilidad.
6. Acciones Basicas de control: P, |, D, PI, PD, PID
6.1. Definiciones.
6.2. PID clasicos, industriales.
6.3. Métodos de sintonizacion de parametros.
6.4. Comparacion de métodos de sintonizacion.
7. Analisis de error ante entradas basicas y tipos de sistemas
7.1. Definicién de tipos de sistemas
7.2. Definiciéon de error.
7.3. Tipos basicos de entradas.
7.4. Comportamiento del error en estado estacionario.
Repaso de variable compleja.

Lugar de las raices.
9.1. Definicién
9.2. Trazado del lugar geométrico de las raices.
9.3. Compensadores de atraso, adelanto, adelanto atraso.
10. Diagrama de Bode.
10.1. Definicion.
10.2. Trazado de graficas de Bode.
10.3. Compensadores de atraso, adelanto, adelanto atraso.
11. Diagramas polares.
11.1. Criterio de estabilidad de Nyquist.
11.2. Mérgenes de fase y de Ganancia.
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11.3. Compensador de Adelanto.
11.4. Compensador de atraso.

Una de las principales herramientas para el desarrollo de sistemas de control automatico son las matematicas, las cuales
son utilizadas tanto para el modelado de sistemas dinamicos como para el desarrollo de estrategias de control confiables. Por
lo tanto, es de vital importancia el estudio de conceptos matematicos, conocimientos necesarios que todo ingeniero de control
debe poseer.

Matematicas | [7] [10]

1. Algebra Superior.
1.1. Numeros y Propiedades. Reales y Complejos. (Cap. 1, pags. 2-48).
1.2. Polinomios, factorizacion, division (Cap. 2, paginas 52-97).
1.3. Ecuaciones e inecuaciones. (Cap 3, paginas 102-146).
1.4. Coordenadas. (Cap 4, paginas 158-181).
1.5. Funciones y sus graficas. (Cap 5, paginas 206-251).
1.6. Ecuaciones Polindmicas. (Cap 10, paginas 460-493).
1.7. Sistemas de ecuaciones e inecuaciones. (Cap 11, paginas 498-556).
1.8. Funciones trascendentales, logaritmo y exponencial. (Cap 6, paginas 254-308).
2. Trigonometria.
2.1. Funciones trigonométricas. (Cap 7, paginas 312-357).
2.2. Identidades trigonométricas. (Cap 8, paginas 362-381, texto principal).
2.3. Funciones trigonométricas inversas. (Cap 8, paginas 382-392).
2.4. Ecuaciones trigonométricas. (Cap 8, paginas 393-399)
2.5. Aplicaciones de la trigonometria. (Cap 9, paginas 404-456).

3. Geometria Analitica.
3.1. Larecta.
3.2. Parabolas.
3.3. Elipsesy circulos.
3.4. Hipérbolas.
3.5. Traslacion de gjes.
3.6. Rotacion de ejes.
3.7. Cambios de escala, compresion y dilatacion de ejes.
3.8. Sistema de coordenadas polares.
3.9. Ecuaciones polares de las conicas.
3.10. Ecuaciones paramétricas.

Calculo Diferencial e Integral [8] [9]

1. Funciones, limites, y continuidad.
1.1. Funciones y sus graficas. limites de una funcion.
1.2. Continuidad de una funcién.
2. Derivada y diferenciacion.
2.1. Diferenciabilidad y continuidad
2.2. Derivada numérica.
2.3. Teoremas de diferenciacion de funciones algebraicas.
2.4. Movimiento rectilineo.
2.5. Derivadas de funciones trigonométricas.
2.6. Derivadas para funciones potencia.
2.7. Regla de la cadena.
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Comportamiento de funciones.

3.1. Méximos y minimos.

3.2. Teorema de Rolle y teorema del valor medio.
3.3. Funciones crecientes y decrecientes.

3.4. Concavidad y puntos de inflexion.

Integral definida.

4.1. Antiderivacion.

4.2. Area.

4.3. Integral definida.

4.4, Teoremas fundamentales de calculo.

Integrales de funciones.

5.1. Inversa de una funcion.

5.2. Funcion logaritmica natural.
5.3. Funcién exponencial natural.
5.4. Funcion trigonométrica inversa.
5.5. Funcion hiperbdlica.
Aplicaciones.

6.1. Longitud de arco.

6.2. Centro de masa.

6.3. Trabajo.

Técnicas de integracion.

7.1. Integracion por partes.

7.2. Integracion por sustitucion trigonométrica.
7.3. Integracioén de funciones racionales.

7.4. Integracion numérica.
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