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[ JUSTIFICACION DEL CURSO

)

Formar en el alumno la habilidad para analizar las
propiedades de los sistemas modelados por ecuaciones
diferenciales no lineales, asi como desarrollar su

capacidad de sintetizar leyes de control para esa clase de
sistemas.

( OBJETIVO DEL CURSO

)

El objetivo es que el alumno conozca las técnicas de
andlisis de sistemas modelados por ecuaciones
diferenciales ordinarias no lineales y que sea capaz de

sintetizar algoritmos de control para procesos reales
empleando las técnicas basicas del area de control
automatico.

( CONTENIDO TEMATICO

1. INTRODUCCION 4 Hrs.

Obijetivo: Conocer los fendmenos tipicos de los sistemas
no lineales.

1.1. Conceptos fundamentales.
1.2. Fendmenos caracteristicos.
1.3. Ejemplos.

2. SISTEMAS DE SEGUNDO ORDEN 8 Hrs.

Objetivo: Analizar las propiedades de los sistemas
modelados por ecuaciones diferenciales ordinarias no
lineales de segundo orden.

2.1. Comportamiento cualitativo de los sistemas
lineales.

2.2. Mudltiples equilibrios.

2.3. Comportamiento cualitativo cercano a puntos de
equilibrio.

2.4. Ciclos limite.

3. PROPIEDADES FUNDAMENTALES DE LOS
SISTEMAS NO LINEALES 8 Hrs.

Obijetivo: Conocer las condiciones para la existencia y
unicidad de las soluciones de ecuaciones diferenciales
no lineales.

3.1. Existencia y unicidad de soluciones.

3.2. Dependencia continua en condiciones iniciales y
pardmetros.

3.3. Diferenciabilidad de soluciones y ecuaciones de
sensibilidad.

3.4. El principio de comparacion.

4. TEORIA DE ESTABILIDAD DE LYAPUNOV
PARA SISTEMAS AUTONOMOS 8 Hrs.

Objetivo: Conocer algunos métodos de analisis de
estabilidad de puntos de equilibrio de sistemas
dindmicos autdnomos.

4.1. Definiciones de base.

4.2. Método directo de Lyapunov.

4.3. El principio de invarianza (Teorema de La Salle).
4.4, Sistemas lineales y linealizacion.



5. TEORIA DE ESTABILIDAD DE LYAPUNOV
PARA SISTEMAS NO AUTONOMOS 8 Hrs.

Objetivo: Conocer algunos métodos de analisis de
estabilidad de puntos de equilibrio de sistemas
dindmicos no auténomos.

5.1. Definiciones y teoremas.

5.2. Sistemas lineales variantes en el tiempo y
linealizacion.

5.3. Teoremas inversos.

6. CONTROL POR RETROALIMENTACION 8 Hrs.

Objetivo: Conocer la problematica en el disefio de
sistemas de control e introducir algunas técnicas
basicas de sintesis de controladores no lineales.

6.1. Problemas de control.

6.2. Estabilizacion via linealizacion.

6.3. Control integral.

6.4. Control integral via retroalimentacion.
6.5. Ganancia programada.

7. LINEALIZACION POR RETROALIMENTACION
8 Hrs.

Objetivo: Sintetizar sistemas de control para sistemas que
pueden ser linealizados por una retroalimentacién de
estado y un cambio de coordenadas.

7.1. Linealizacion entrada-salida.

7.2. Linealizacion por estado completo.

7.3. Control por retroalimentacion de estado
(estabilizacion y seguimiento).

8. HERRAMIENTAS DE DISENO NO LINEAL
12 Hrs.

Objetivo: Sintetizar algoritmos de control y observacién
con base en las principales técnicas de disefio
reportadas.

8.1. Control por modos deslizantes.
8.2. Redisefio de Lyapunov.

8.3. Backstepping.

8.4. Control basado en pasividad.
8.5. Observadores de alta ganancia.

( METODOLOGIA

)

Exposicion en clase de los diferentes temas que
comprende el programa. Participacion del alumno en la
exposicion de los temas contemplados.

Desarrollo de proyectos de investigacion relacionados
con algunos temas del curso.

Motivar al alumno al anélisis, discusién y critica de los

temas tratados mediante la investigacion continua.

( EVALUACION )
Tres examenes parciales 80% Total 100%
Tareas 10%

Proyecto de control no lineal 10%
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