6630 - Control No Lineal PLANIFICACIONES Actualizacién: 1°C/2018

-4 FACULTAD
J DE INGENIERIA

Universidad de Buenos Aires

Planificaciones

6630 - Control No Lineal

Docente responsable: GARCIA GALINANES RAFAEL ANTONIO

lde4



6630 - Control No Lineal PLANIFICACIONES Actualizacién: 1°C/2018

OBJETIVOS
Familiarizar al alumno con las herramientas tanto matematicas como de control propiamente dichas para que
pueda asimilar los tépicos de control no lineal tanto geométrico como el basado en la Teoria de Lyapunov.

CONTENIDOS MINIMOS

PROGRAMA SINTETICO

-Conceptos elementales de sistemas dinamicos. Equilibrios. Clasificacion a partir de la linealizacion de Taylor.
-Herramientas de geometria diferencial. Campos. Formas. Derivadas de Lie.

-Teoria Geometrica del control. Linealizacion entrada-estados. Linealizacion entrada-salida.

-Teoria de Estabilidad de Lyapuov.

-Métodos de Lyapunov aplicados al control: backstepping y redisefio de Lyapunov.

PROGRAMA ANALITICO

1.- Cambios no lineales de coordenadas.

2.- Grado relativo.

3.- Forma normal.

4.- Linealizacion exacta de sistemas con una entrada y una salida.

5.- Sistemas no lineales con multiples entradas y salidas.

6.- Desacoplamiento de canales entrada-salida.

7.- Linealizacion exacta y desacoplamiento.

8.- Modelo de un brazo de robot de juntas rigidas.

9.- Linealizacion exacta de un brazo de robot de juntas rigidas.

10.- Dinamica de los ceros para sistemas con una entrada y una salida.

11.- Dinamica de los ceros para sistemas con miltiples entradas y salidas.

12.- Sistemas sin grado relativo.

13.- Sistemas con grado relativo.

14.- Preprocesadores y postprocesadores para la obtencion de grado relativo.
15.- Estabilidad. Teoria de Lyapunov.

16.- Estabilizacion de sistemas no lineales mediante realimentacién de estados.
17.- Seguimiento de trayectorias.

18.- Estabilizacion de sistemas no lineales mediante realimentacion de la salida.
19.- Estabilizacién y seguimiento de trayectorias en un motor de corriente continua.
20.- Tecnicas de estabilizacion usando Lyapunov: backstepping, pasividad, redisefio de Lyapunov y modos
deslizantes.

21.- Introduccion a la teoria de observadores para sistemas no lineales.

BIBLIOGRAFIA

Isidori, A., Nonliner Control Systems, vol. 1, Springer Verlag 1995
Nijmeijer N. y A. van der Schaft, Nonlinear Systems, Springer Verlag, 1990
Khalil, H. Nonlinear Systems, 3r. ed. prentice Hall, 1997

REGIMEN DE CURSADA

Metodologia de ensefianza
Clases Tedricas de 2 hs. semanales y practicas de 2 hs. ademas de 2 hs. de consulta, también semanales.

Modalidad de Evaluacion Parcial
Escrita, de contenido practico.
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CALENDARIO DE CLASES

Semana Temas de teoria Resolucién Laboratorio | Otro tipo | Fecha entrega | Bibliografia
de problemas Informe TP béasica

<1> Introduccién-Sistemas Guia No. 1 Nonlinear Systems,

09/03 al 14/03 | dinamicos Springer Verlag, 1990
Khalil, H. Nonlinear
Systems, 3r. ed. prentice
Hall, 1997

<2> Sistemas dindmicos Guia No. 2 Khalil, H. Nonlinear

16/03 al 21/03 Systems, 3r. ed. prentice
Hall, 1997

<3> Nociones de Geometria Guia No. 3 Isidori, A., Nonliner Control

23/03 al 28/03 | diferencial Systems, vol. 1, Springer
Verlag 1995
Nijmeijer N. y A. van der
Schaft, Nonlinear Systems,
Springer Verlag, 1990

<4> Linealizacion entrada-estados| Guia No. 4 Isidori, A., Nonliner Control

30/03 al 04/04 Systems, vol. 1, Springer
Verlag 1995
Nijmeijer N. y A. van der
Schaft, Nonlinear Systems,
Springer Verlag, 1990

<5> Linealizacion entrada-estados| Guia No. 4 Isidori, A., Nonliner Control

06/04 al 11/04 Systems, vol. 1, Springer
Verlag 1995
Nijmeijer N. y A. van der
Schaft, Nonlinear Systems,
Springer Verlag, 1990

<6> Estabilidad de Lyapunov Guia No. 5 Khalil, H. Nonlinear

13/04 al 18/04 Systems, 3r. ed. prentice
Hall, 1997

<7> Estabilidad de Lyapunov Guia No. 5 Khalil, H. Nonlinear

20/04 al 25/04 Systems, 3r. ed. prentice
Hall, 1997

<8> Repaso ler. parcial

27/04 al 02/05

<9> linealizacion entrada-salida Guia No. 6 Isidori, A., Nonliner Control

04/05 al 09/05 Systems, vol. 1, Springer
Verlag 1995
Nijmeijer N. y A. van der
Schaft, Nonlinear Systems,
Springer Verlag, 1990

<10> Linealizacion entrada-salida | Guia No. 6 Isidori, A., Nonliner Control

11/05 al 16/05 Systems, vol. 1, Springer
Verlag 1995
Nijmeijer N. y A. van der
Schaft, Nonlinear Systems,
Springer Verlag, 1990

<11> Estabilizacion: pasividad Guia No. 7 Khalil, H. Nonlinear

18/05 al 23/05 Systems, 3r. ed. prentice
Hall, 1997

<12> Estabilizacion: backstepping | Guia No. 7 Khalil, H. Nonlinear

25/05 al 30/05 Systems, 3r. ed. prentice
Hall, 1997

<13> Estabilizacion: redisefio de Guia No. 8 Khalil, H. Nonlinear

01/06 al 06/06 | Lyapunov Systems, 3r. ed. prentice
Hall, 1997

<14> Estabilizacion: redisefio de Guia No. 8 Khalil, H. Nonlinear

08/06 al 13/06 | Lyapunov Systems, 3r. ed. prentice
Hall, 1997

<15> Control por regimenes Guia No. 9 Apunte de catedra

15/06 al 20/06 | deslizantes

<16> Observadores Guia No. 10 Apunte de catedra

22/06 al 27/06
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CALENDARIO DE EVALUACIONES

Evaluacion Parcial

Oportunidad Semana Fecha Hora Aula
1° 8 24/04 18:00

20 11 15/05 18:00

3° 16 19/06 18:00

40
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