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EM 716 CONTROL DE SISTEMAS NO LINEALES

10 UD DH: (4-2-4)

REQUISITOS: EL 42D y AD

OBJETIVOS GENERALES:
a) Comprender los fundamentos de la teoria de analisis y control de sistemas
dinamicos nolinelaes.
b) Aplicar las principales técnicas de analisis y disefio utilizadas en el control de
sistemas no lineales

OBJETIVOS ESPECIFICOS:
a) Analizar el comportamiento de sistemas nolineales empleando técnicas aproximadas
tanto graficas como analiticas.
b)  Analizar el comportamiento de sistemas nolineales empleando técnicas analiticas
exactas, en el dominio de la frecuencia y del tiempo.
c) Disefiar esquemas de control para sistemas nolineales tanto para seguimiento como
para regulacion.

CONTENIDOS: Hrs.de Clases

1. Generalidades de los sistemas no lineales 6

Nocién de sistema no lineal y comparacion con sistemas lineales. Elementos no lineales
usuales en control. Propiedades de los sistemas no lineales. Clasificacion de los sistemas
no lineales segun Popov.

2. Métodos de analisis para el control de
sistemas no lineales 14

Métodos numéricos: Expansion en serie de Taylor. Método de Euler. Métodos de
integracién (Adams, Milne, Runge-Kutta, etc.)

Métodos graficos: Planos de fase. Construccion de trayectorias por diferentes
métodos (isoclinas, método de la delta, método de Pell, etc.). Andlisis de sistemas
de segundo orden. Ciclos limites. Teoremas relativos o ciclos limites. Indice de
Poincaré. Sistemas conservativos y no conservativos. Estabilidad en el plano de
fase. 1er. método de Lyapunov (Estabilidad local).

Métodos analiticos aproximados y exactos: Método de linealizacidén armonica
(Krylov y Bogoliubov). Método de la funcién descriptora (1a. arménica). Método de
Tsypkin. Oscilaciones libres y forzadas . Fendomeno de salto. Método de Poincaré.
Métodos de Anadlisis transientes. Estabilidad (método directo de Lyapunov,
Conjeturas de Aizerman y Kalman, método de Popov).

3. Aspectos parciales sobre identificacion de
sistemas no lineales 8
Método de Volterra. Método de Wiener.
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4. Controlabilidad y observabilidad de sistemas
no lineales 8
Definiciones. Controlabilidad local y débil.
Teoremas sobre controlabilidad.
Observabilidad local y débil.
Teoremas sobre observabilidad.

5. Elementos de Geometria diferencial y Topologia 12
Espacio Topolégico, Difeomorfismo, Manifolds, Algebra de Lie.

6. Linealizacién Exacta de Sistemas (SISO y MIMO) 12
Transformaciones de estado. Realimentacion estatica y dinamica. Dinamica cero. Forma
normal.

METODOLOGIA Y EVALUACION:

Se realizara clases expositivas en dos sesiones semanales, cada una de 2 horas de
duracion, complementadas con actividades de Ejercicios tedricos y computacionales..
Se realizara un trabajo de investigacion sobre tépicos avanzados en control de
sistemas nolineales, a desarrollarse durante el semestre, con un informe y presentacion
final.

Se efectuara, ademas del examen, al menos dos controles durante el semestre.
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