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. Nombre de la asignatura. Analisis y control de sistemas no lineales

. Créditos. 10

. Objetivo de la asignatura. Profundizar en la teoria de estabilidad de sistemas no lineales de control
(ecuaciones diferenciales a través de las cuales se analiza el comportamiento dindmico de
fendbmenos reales). Introducir al alumno a las principales dreas del control no lineal, desde el
analisis de sistemas hasta el disefio de leyes de control. Al final del curso se espera que el
estudiante sea capaz de: profundizar cn las caracteristicas propias de los sistemas no lineales y en
sus diferencias con los sistemas lineales; analizar la propiedad de estabilidad (local o global) de
los puntos de equilibrio de un sistema no lineal a través de la Teoria de Lyapunov, entendiendo
como esta Teoria se relaciona con métodos previamente conocidos (como el de linealizacién);
incorporar el concepto de region de atraccidn y distintas formas de estimarla; analizar mediante
métodos tedricos y graficos el comportamiento de sistemas de segundo orden; aprender nuevas
herramientas para analizar los problemas de estabilidad y de existencia de oscilaciones en
sistemas no lineales, en particular en aquellos en los que puede reconocerse una parte lineal
dominante; comprender diversos paradigmas de sintesis de controladores para sistemas no
lineales; disefiar controladores para sistemas no lineales.

Metodologia de ensefianza. Durante las primeras 12 semanas se dictaran tres horas semanales de
tedrico y se dedicara una hora y media semanal a la resolucién de ejercicios. Se introduciran los
diferentes conceptos tedricos a través de exposiciones magistrales o la resolucién de problemas
concretos. Durante las Gltimas 4 semanas, el alumno elaborara una monografia sobre un topico de
control no lineal.

Temario.
Sistemas no lineales
Estabilidad segiin Lyapunov
Repaso de control lineal
Estabilidad absoluta
Estabilidad entrada-salida
Integral Quadratic Constraints (IQC)
Funcién descriptiva
Técnicas de control no lineal
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. Conocimientos previos recomendados.

Conocimientos bésicos de lineales; andlisis y sintesis de sistemas lineales de control.



ANEXO

1) Modalidad del curso y procedimiento de evaluacion. Se propondréan ejercicios y se requerira la
resolucion de al menos el 80% de los mismos. Sobre el final del curso, cada estudiante, o en grupos
de a dos, de acuerdo con el nimero de inscriptos, debera elaborar y defender una monografia sobre
alguno de los paradigmas del control no lineal. La asignatura no tiene examen.

2) Previaturas: Se requerira tener aprobado el examen de Ecuaciones diferenciales.

3) Cronograma tentativo

Sistemas no lineales vs. Sistemas lineales (1 hora)
Estabilidad segtin Lyapunov (6 horas)

Sistemas perturbados (2 horas)

Estabilidad entrada-estado (1 hora)

Repaso de control lineal (3 horas)

Estabilidad absoluta (3 horas)

Estabilidad entrada-salida (2 horas)

IQC (4 horas)

Funcion descriptiva (3 horas)

Sintesis de controladores (8 horas)
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