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NUEVO MODELO DE PROGRAMA A REGIR A PARTIR
DEL 1ER. CUATRIMESTRE DE 1994

FACULTAD DE CIENCIAS EXACTAS Y NATURALES
UNIVERSIDAD DE BUENOS AIRES

DEPARTAMENTO/INSTITUTO DE MATEMATICA
CARRERA de: a) Licenciatura en Matemadtica

Orientacion  Pura y Aplicada

b) Doctorado y/o Post-grado en

¢) Profesorado en Matematica

d) Cursos Técnicos en Meteorolqgia

e) Cursos de Idiomas
ler. Cuatrimestre/2do. Cuatrimestre  Ier. Cuat. - Afio 2000
N° DE CODIGO DE CARRERA | B
MATERIA  *CONTROL NO LINEAL
N° DE CODIGO ,
PUNTAIJE PROPUESTO (en caso de tratarse de materias optativas pafa la
Licenciatura o de Doctorado y/o Post-Grado) 3 ptos.
PLAN DE ESTUDIOS Aifio 1982
CARACTER DE LA MATERIA (Obligatoria u optativa) Optativo
DURACION (anual, cuatrimestral, bimestral u otra) Cuatrimestral
HORAS DE CLASES SEMANALES

a) Teoricas p. hs. d) Seminarios hs.
b) Problemas 2 hs. e) Teodrico-Problemas hs.
c¢) Laboratorio hs. f) Teorico-Practico hs.

g) Totales horas 4



CONTROL NO LINEAL 11

Estabilidad de Lyapunov
e Sistemas autonomos.
e Sistemas no autdénomos.

Estabilidad entrada-salida

e Estabilidad

Estabilidad de modelos en variable de estado
Estabilidad entrada-salida

Ganancia

Analisis de sistemas realimentados
e Estabilidad absoluta:
1. Criterio del circulo
2. Criterio de Popov
3 Funciones de Lyapunov simultaneas
e Teoremadela pequeia ganancia
e Pasividad
e Método dela funcion caracteristica.

Control ralimentado
e Disefio via linealizacion

1. Estabilizacion

2. Regulacion via control integral
e Programacion de ganancia

Linealizacién exacta por realimentacion

e Linealizacion entrada-estados

e Linealizacion entrada-salida

e Control por realimentacion de estados:
1. Estabilizacion
2. Seguimiento
3. Regulacion via control integral

Disefio basado en técnicas de Lyaunov
e Rediseiio de Lyapunov:
1. Estabilizacion robusta
2. Atenuacion no lineal
Backstepping
Control por modo de deslizamiento
Control adaptativo:
1. Controlador por modelo de referencia

2. Controlador adaptativo por modelo de referencia
e
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