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Objetivos: Proveer al estudiante herramientas de analisis y disefio de sistemas de
control éptimo para sistemas multivariable.

Programa sinéptico:

1. INTRODUCCION.
1.a Introduccion.
1.b  Teoria Basica del Regulador Lineal Cuadratico

2. EL REGULADOR ESTANDAR.
2.a La ecuacion de Jacobi-Bellman.
2.b  Solucién al regulador cuadratico a tiempo finito. Sistemas Continuos.
2.c Solucion al regulador cuadratico a tiempo finito. Sistemas Discretos.
2.d El regulador cuadratico de tiempo infinito (continuo y discreto).
2.e Estabilidad del regulador cuadratico.

3. EXTENSION DEL REGULADOR CUADRATICO.
3.a Reguladores con términos cruzados.
3.b  Reguladores con grado de estabilidad preestablecidos.
3.c Problemas de seguimiento.
3.d Asignacién de Polos en el Regulador Cuadratico.
3.e Accion Integral en la Sintesis del Control Optimo.
3.f Ajuste de Modelos (Model Matching).

4. PROPIEDADES DEL REGULADOR LINEAL.
4.a El operador retorno de la diferencia: igualdad y férmulas asociadas.
4.b Margen de fase y ganancia, tolerancia a retardo, no linealidades.
4.c lgualdad de operador retorno para sistemas discretos.

5. ESTIMACION OPTIMA DE ESTADOS — FILTROS OPTIMOS.
5.a Estimacion Optima no Recursiva.
5.b Procesamiento Secuencial (Recursivo). El filtro de Kalman.
5.c Estimacion de Estados para Sistemas Lineales Invariantes en el tiempo.
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5.d Recuperacién del Lazo (LQG/LTR).

6. ENFOQUE H2 AL PROBLEMA DE CONTROL OPTIMO.
6.a Lanorma H2 de sefiales y sistemas.
6.b Célculo de la Norma H2.
6.c Introduccion a las Desigualdades Matriciales Lineales.
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