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1.-SISTEMAS NO LINEALES. INTRODUCCION

2.-ANALISIS DE SISTEMAS NO LINEALES MEDIANTE EL PLANO FASICO.
3.-ANALISIS DE SISTEMAS NO LINEALES MEDIANTE LA FUNCION DESCRIPTIVA.
CICLOS LIMITES.

4.-ESTABILIDAD SEGUN LYAPUNOV

5.-OPTIMIZACION Y CONTROL OPTIMO

1.- Analisis de sistemas no lineales.
2.- Estudiar el concepto de Estabilidad segun Lyapunov.
3.- Introducir al alumno en las técnicas de Control 6ptimo.

1.-SISTEMAS NO LINEALES. INTRODUCCION
2.-ANALISIS DE SISTEMAS NO LINEALES MEDIANTE EL PLANO FASICO.
3.-ANALISIS DE SISTEMAS NO LINEALES MEDIANTE LA FUNCION DESCRIPTIVA. CICLOS LIMITES.
4.-ESTABILIDAD
-Estados de equilibrio.Definiciones de estabilidad
segln Lyapunov. Teoremas de Lyapunov.
-Estabilidad en sistemas lineales.
-Estabilidad en sistemas no lineales.
5.-OPTIMIZACION Y CONTROL OPTIMO
-Optimizacion estatica y Optimizacion dindmica.
-Programacion no lineal. Condiciones de Kuhn & Tucker.
-Problema general de control éptimo en lazo abierto.
-Control 6ptimo en lazo cerrado:
-Regulador lineal éptimo cuadratico.
-Sistemas de seguimiento.

- Modelado, simulaciéon y control de sistemas utilizando
Matlab Y Simulink.
LUGAR: Aula PC"s 148 L - primera planta ETSII
Departamento de Ingenieria de
Sistemas y Automatica de la E.T.S.LI.

- Realizacion de practicas de control de sistemas fisicos
(péndulo invertido, depositos de agua, suspension
magnética,...).

LUGAR: Laboratorio de préacticas de control del
Departamento de Ingenieria de Sistemas y
Automética. Primera planta de la ETSII.
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Examen escrito de teoria y problemas y
Valoracion individualizada de précticas realizadas con
computador, utilizando como herramienta MATLAB y SIMULINK.
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