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OBJETIVO GENERAL. 
EL ALUMNO ANALIZARA Y DISEÑARA BAJO NUEVOS METODOS CONTROLES RETROALIMENTADOS 
TANTO PARA SISTEMAS LINEALES COMO NO LINEALES. 
 
 
 
 
 
 
 

 

TEMARIO. 
No. UNIDAD TIEMPO (Hs.) 

1 TECNICAS DE OPTIMIZACION Hoo. 35 
2 CONTROL SINGULAR OPTIMO 20 
3 CONTROL NO LINEAL. 25 
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No. UNIDAD TIEMPO (Hs.) 

1 TECNICAS DE OPTIMIZACION Hoo. 35 

 
OBJETIVO. 
EL ALUMNO DISEÑARA CONTROLES ROBUSTOS UTILIZANDO LA TECNICA DE OPTIMIZACION Hoo. 
 
 
 
 

 
CONTENIDO. 

No. TEMATICA TIEMPO (Hs.) 

1 ESPACIO H2 Y Hoo.  
2 ESTABILIDAD INTERNA.  
3 PARAMETRIZACION DEL CONTROLADOR.  
4 ECUACIONES ALGEBRAICAS DE RICCATI.  
5 PLANTEAMIENTO DEL PROBLEMA Hoo.  
6 SOLUCION GENERAL Hoo.  
7 CONTROL INTEGRAL H2-Hoo.  
8 REDUCCION BALANCEADA DE MODELOS.  
9 EJEMPLOS DE APLICACION.  
   
   

 

OBSERVACIONES  

 
 

BIBLIOGRAFIA 1, 2 (VER ANEXO) 

 

METODOS DE 
EVALUACION 

EXAMEN 

 
 

MATERIAL 
DIDACTICO 

PROGRAMA DE MATLAB. 
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No. UNIDAD TIEMPO (Hs.) 

2 CONTROL SINGULAR OPTIMO. 20 

 
OBJETIVO. 
 
EL ALUMNO DETERMINARA CUANDO SE PRESENTA UN PROBLEMA DE CONTROL SINGULAR Y 
DISEÑARA UN SISTEMA DE CONTROL ADECUADO UTILIZANDO LA TECNICA DE DISEÑO CUADRATICO 
LINEAL SINGULAR GENERALIZADO. 
 
 
 

 
CONTENIDO. 

No. TEMATICA TIEMPO (Hs.) 

2.1 PROBLEMA DE CONTRO SINGULAR Y SOLUCION DE ARCO SINGULAR.  
2.2 DISEÑO CUADRATICO LINEAL SINGULAR GENERALIZADO (DCLSG)  

 2.2.1  DISEÑO DE UN CONTROLADOR SUBOPTIMO CON COLOCACION DE 
POLOS . 

 

 2.2.2  LEY DE CONTROL ADAPTIVA ROBUSTA DE ALTO FUNCIONAMIENTO.  
 2.2.3  DISEÑO DE UN ESTIMADOR DE ESTADOS (DCLSG)  
 2.2.4  COMBINANDO UN ESTIMADOR (DCLSG)  Y CON CONTROLADOR 

ROBUSTO. 
 

   
   
   
   
   

 

OBSERVACIONES  

 
 

BIBLIOGRAFIA 3 (VER ANEXO) 

 

METODOS DE 
EVALUACION 

EXAMEN 

 
 

MATERIAL 
DIDACTICO 

PROGRAMA DE MATLAB. 
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No. UNIDAD TIEMPO (Hs.) 

3 CONTROL NO LINEAL 25 

 
OBJETIVO. 
EL ALUMNO ANALIZARA Y DISEÑARA CONTROLES RETROALIMENTADOS PARA SISTEMAS NO-
LINEALES. 
 
 
 
 

 
CONTENIDO. 

No. TEMATICA TIEMPO (Hs.) 

3.1 PROPIEDADES DE ESTABILIDAD LOCAL DE SISTEMAS NO-LINEALES.  
3.2 LINEALIZACION ESTRADA-SALIDA DE SISTEMAS NO-LINEALES.  
3.3 LINEALIZACION POR RETROALIMENTACION DINAMICA ENTRADA-SALIDA.  
3.4 LEY DE CONTROL BASADO EN LA INVERSION.  
3.5 FORMA NORMAL Y DINAMICA CERO DE SISTEMAS UNIVARIABLES.  
3.6 LINEALIZACION EXTENDIDA.  
3.7 FORMULACION DEL PROBLEMA  
3.8 ASIGNACION UNIFORME DE VALORES PROPIOS.  

   
   
   

 

OBSERVACIONES  

 
 

BIBLIOGRAFIA 4 (VER ANEXO) 

 

METODOS DE 
EVALUACION 

EXAMEN 

 
 

MATERIAL 
DIDACTICO 

PROGRAMA DE MATLAB. 
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