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Presentación de la Unidad de Aprendizaje 

En este curso se estudian modelos y métodos de perturbación para aplicar teorías de 
estabilización en el control de sistemas no lineales.  

Objetivo General 

Comprender los sistemas no lineales para aplicar el control de dichos sistemas. 

Contenido 

Unidad 1. Estabilidad entrada salida 

Unidad 2. Pasividad  

Unidad 3. Teoría de perturbación y promedio 

Unidad 4. Perturbaciones singulares  

Unidad 5. Control retroalimentado  
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Criterios de Evaluación 

Evaluaciones parciales......................................60% 
Tareas y trabajos de investigación……………..40% 


