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Presentacion de la Unidad de Aprendizaje

En este curso se estudian los fundamentos del control adaptable para estudiar el disefio
de controladores adaptables usando programas de simulacion como el MatLab.

Objetivo General

Comprender las funciones, teoremas para llegar al control adaptable por medio de
modelos de referencia y seguimiento de trayectoria adaptable.

Unidad 1. Fundamentos de geometria diferencial

Unidad 2. Algebras de Lie

Unidad 3. Linealizacion de sistemas no lineales

Unidad 4. Control adaptable con disposicion del vector de estado

Unidad 5. Control adaptable por retroalimentacion de la salida
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Criterios de Evaluacion

Evaluaciones parciales.............cccoeeeieiieiiieiennnn. 70%
Tareas y practicas de laboratorio................... 30%




