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OBJETIVO GENERAL
Capacitar al estudiante para el andlisis y el disefio de sistemas de control en espacio de estados
para sistemas monovariables y multivariables de tiempo continuo y discreto.

OBJETIVOS ESPECIFICOS
1. Comprender los conceptos basicos y la notacion de la teoria del control.

2. Analizar sistemas de control en el dominio del tiempo continuo y discreto, asi como
en el dominio de la frecuencia.

3. Analizar la estabilidad de sistemas, la controlabilidad y observabilidad de un sistema
dinamico.

4. Disefar leyes de control y observadores en espacio de estados para sistemas SISO
y MIMO.

5. Usar herramientas basada en computadores para analizar un sistema de control

CONTENIDOS

1. Sistemas continuos de una-entrada y una-salida Single-Input Single-Output
(SISO): Modelos en espacio de estados y funciones de transferencia, realimentacion de
estados. Base de coordenadas. Transformaciones de similitud. Soluciones de la
ecuacion de estados, matrices exponenciales, teorema de Caley-Hamilton.
Controlabilidad y asignaciéon de polos: Gramiano de controlabilidad, la matriz de
controlabilidad, asignacién de polos, sistemas no controlables. Estimacién de estados y
observabilidad: estimacion de estados, sistemas no observables, descomposicion
canonica de Kalman. Control realimentado de estados con observador: realimentacion
con la estimacion de estados, seguimiento de referencia, introduccion a la asignacion de
polos optima y el filtro Kalman monovariable.
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2. Sistemas continuos de multiples-entradas y multiples-salidas Multiple-Input
Multiple-Output (MIMO): Matrices de funciones de transferencia, modelos de espacio
de estados de sistemas multivariables. Realizacion de Gilbert. Polos y ceros de sistemas
multivariables. Controlabilidad y observabilidad. Forma Smith-McMillian. Realizacion
minima. Estabilidad de lazo cerrado. Asignacion de polos para sistemas multivariables,
asignacion de vectores propios, introduccion a la asignacion de polos 6ptima. LQR y el
filtro Kalman multivariable.

3.Sistemas discretos: Sistemas discretos en espacio de estado. Controlabilidad y
observabilidad. Discretizacion de sistemas continuos en espacio de estado. Control
realimentado de estados con observador. Reduccién de orden. Descomposicion en
valores singulares. Realizacion balanceada. Truncacion balanceada. Residualizacion
balanceada.

METODOLOGIA
Los temas se desarrollaran mediante clases magistrales complementadas con ejercicios
y simulaciones en clase, y un proyecto a desarrollarse durante el curso.

EVALUACION
1. Exdamenes: 70%
2. Proyecto: 30%
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