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HORAS DE CLASE: a) Tebricas: & he b) Problemas: hs  hs.
c) Laboratorio: hs. d) Seminarios: hs.

e) Totales: & 185

ASIGNATURAS CORRELATIVAS: ANALISIS ‘COMPLEJO

~Forma nornal de Sistemas nolineales. Grado relativo
elin@al lracion exacta. Sistemas de una entrada vy una salida
=]l teorema de Frobenius

~Histenas con miltiples entradas vy salidas

----- Lirsal izacidon exacta y desacoplamiento

=Modelo de un brazo de robot

wGonterol de un brazo de robot por linealizacion exacta
=Simulacidn computacional

----- DRDindmica de los ceros

~Fraprocesaniento y postprocesamliento

~Ejemplotbrazo de robot con juntas elasticas :
Dr. ANGEL R. LAROTOND
~Eatabilizacion de sistemas nolineales mediante reclimentacidnorecTor
' DEPTO. DE MATEMATICA
de estados
“~Haguimiento de salidas

whEotablilizacion mediante realimentacidn de salidas
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=Mariedad centro
“Eorturbaciones singulares
~Egtabilizacion de un motor de corriente continua

~Desacoplamiento de perturbaciones S
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