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Presentacion de la Unidad de Aprendizaje

En este curso se estudian la variedad de técnicas de control no lineales derivadas de
los &mbitos del control adaptativa y de la teoria de sistemas robustos.

Objetivo General

Identificar las caracteristicas de disefio y operacion de los sistemas de control basados
en la auto-adaptacion y la teoria de sistemas robustos.

Unidad 1. Caracteristicas del comportamiento no lineal y modelos linealizados
Unidad 2. Métodos de plano de fase y construccion aproximada de trayectorias
Unidad 3. Funciones descriptivas y su uso en la prediccién de oscilaciones
Unidad 4. Teoria de estabilidad, funciones de Lyapunov y criterios circulares
Unidad 5. Compensacion de no linealidades

Unidad 6. Linearizacién por retroalimentacion de estados.
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Examenes Parciales...........cccccceeeiiiiiinnnnn. 60%
Tareas y trabajos de investigacion................ 40%




