CONTROL NO LINEAL II

Estabilidad de Lyapunov

e Sistemas autonomos.
e Sistemas no autonomos.

Estabilidad entrada-salida

e Estabilidad

e Estabilidad de modelos en variable de estado
e Estabilidad entrada-salida

e (anancia

Analisis de sistemas realimentados
e Estabilidad absoluta:
1. Criterio del circulo
2. Criterio de Popov
3. Funciones de Lyapunov simultaneas
® Teorema de la pequefia ganancia
Pasividad
Método de la funcion caracteristica.

Control ralimentado
* Disefio via linealizacion

1. Estabilizacion

2. Regulacion via control integral
* Programacion de ganancia

Linealizacion exacta por realimentacion

* Linealizacion entrada-estados

e Linealizacion entrada-salida

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

Disefio basado en técnicas de Lyaunov

e Redisefio 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
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