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1. OBJECTIUS

La teoria de control, se mueve en un ambiente de disciplinas tan nuevas como ella misma.
Algunas de ellas son, por ejemplo, la automatizacion, la teoria de servomecanismos, la
cibernética, las aplicaciones de la inteligencia artificial y, en un nivel mas abstracto y
matematico, el calculo de variaciones y la

optimizacion.

La asignatura tiene como objetivo introducir al alumno en las técnicas basicas, tanto tedricas
como practicas, del analisis de sistemas modelizados en tiempo continuo. Se dara un enfoque
moderno basado en el concepto de variables de estado en lugar de los analisis de control
clasicos basados en el dominio de frecuencias que sélo sirven para sistemas lineales.

2. ESTRUCTURA

La asignatura se imparte en el primer cuatrimestre y consta de 6 créditos repartidos en teoria y
problemas aplicados a la ingenieria.

3. PROGRAMA

1. Introduccién a la teoria de control y sus aplicaciones en ingenieria.

2. Solucién matricial de sistemas lineales.
2.1 Solucion de sistemas lineales no controlados: forma espectral.
2.2 Solucioén de sistemas lineales no controlados: matriz exponencial.
2.3 Solucién de sistemas lineales controlados.

3. Sistemas de control lineal.
3.1 Controlabilidad.
3.2 Observabilidad.




3.2 Retroalimentacion.

4. Estabilidad.
4.1 Definiciones preliminares: estabilidad, estabilidad asintotica e inestabilidad.
4.2 Criterio algebraico para sistemas lineales.
4.3 Teoria de Liapunov de la estabilidad.

5. Control éptimo.
5.1 indice de actuacion.
5.2 Célculo de variaciones: ecuaciones de Euler-Lagrange.
5.3 Método hamiltoniano.
5.4 El regulador lineal.
5.5 Principio de Pontryagin.

4. MATERIALS DE L’ASSIGNATURA | PROGRAMARI

« Clases tedricas y de problemas en pizarra. Se utilizar4 una coleccion de problemas
disponible para el alumno en copisteria.

e Clases de laboratorio: se desarrollan practicas con ordenador utilizando el software
Mathematica.
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6. AVALUACIO

La evaluacion de la asignatura tiene 2 convocatorias: Febrero yJunio.

La confeccidn de la nota final se realizar4 mediante un examen tedrico-practico.
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