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CONTROL DE SISTEMAS NO LINEALES
No. Hrs. /Semana: 
4

Duración en semanas: 
16
Total de Horas: 
64 
Número de Créditos:
8
Conocimientos previos recomendados:
Objetivo: Aprender los conceptos y las técnicas para el análisis y diseño de sistemas de control no lineales;  En el análisis, se trata de determinar las características del comportamiento de un sistema de control no lineal de lazo cerrado que ha sido diseñado. En el diseño, dada una planta no lineal y algunas especificaciones del comportamiento de lazo cerrado, la tarea es construir un controlador de tal manera que el sistema de lazo cerrado tenga las características.

Programa sintético:


Tema
Duración (hrs.)
1. Introducción
11
2. Análisis en el Plano de Fase. Sistemas de Segundo Orden
10
3. Métodos aproximados de análisis
10
4. Teoría de la Estabilidad de Lyapunov 
11
5. Estabilidad Entrada /salida
11
6. Métodos de la Geometría Diferencial
11
Total de Horas
64
Programa desarrollado:

1. Introducción
1.1. Introducción

1.2. Matemáticas Preliminares

1.3. Normas inducidas y medidas de matrices

1.4. Ecuaciones diferenciales no lineales

2. Análisis en el Plano de Fase. Sistemas de Segundo Orden
2.1. Preliminares

2.2. Linealización

2.3. Soluciones periodicas

2.4. Dos métodos analíticos de aproximación

3. Métodos aproximados de análisis
3.1. Función descriptiva

3.2. Soluciones periodicas

3.3. Perturbaciones Singulares

4. Teoría de la Estabilidad de Lyapunov 
4.1. Definiciones de estabilidad

4.2. Método directo de Lyapunov

4.3. Caso Lineal

4.4. Método de Linealización de Lyapunov

4.5. El problema de Lur’e

4.6. Teoremas conversos

4.7. Sistemas de tiempo discreto

5. Estabilidad Entrada /salida
5.1. Espacios Lp y sus extensiones

5.2. Definiciones de estabilidad Entrada – Salida

5.3. Relación entre estabilidad entrada- salida y estabilidad de Lyapunov

5.4. Sistemas lineales, lazo abierto

5.5. Sistemas lineales invairiantes, lazo cerrado

5.6. Sistemas Nolineales y/o variantes

5.7. Sistemas de tiempo discreto

6. Métodos de la Geometría Diferencial
6.1. Introducción

6.2. Distribuciones. Teorema de Frobenius

6.3. Alcanzabilidad y observabilidad

6.4. Linealización por retroalimentación. Caso mono entrada

6.5. Linealización por retroalimentación. Caso multi entradas

6.6. Linealización entrada- salida

6.7. Estabilización de sistemas linealizables
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Metodología de enseñanza-aprendizaje:

	Revisión de conceptos, análisis y solución de problemas en clase
	X

	Lectura de material fuera de clase
	X

	Ejercicios fuera de clase (tareas)
	X

	Investigación documental
	X

	Elaboración de reportes técnicos o proyectos
	X


Metodología de evaluación:

	Asistencia
	X

	Tareas
	X

	Elaboración de reportes técnicos o proyectos
	X

	Exámenes
	X


Programa propuesto por: 

Fecha de aprobación: 
