
Condiciones del Ramo Diseño Avanzado de Sistemas de
Control (IPD-462)

7 de Marzo de 2009

1. Generalidades

• Créditos: 4.

• Sesiones: Miércoles bloque 5-6 (12:00-13:30) y Viernes bloque 1-2 (8:00-9:30).

• Profesor: Eduardo Silva (eduardo.silva@usm.cl; Lab. Lyapunov, B-344).

• Página web del ramo: http://profesores.elo.utfsm.cl/∼esilva/Teaching.html

2. Contenidos

• Caṕıtulo 1: Introducción.

– El problema fundamental del diseño de sistemas de control.

– Limitaciones fundamentales en el dominio del tiempo y de la frecuencia.

– Parametrización de controladores estabilizantes.

• Caṕıtulo 2: Regulador Cuadrático Lineal (LQR).

– Principio de optimalidad de Bellman.

– Problema de regulación clásico.

– Casos particulares y algunas extensiones.

• Caṕıtulo 3: Filtro de Kalman.

– Estimadores lineales óptimos.

– Estimadores lineales óptimos del estado para sistemas lineales.

– Principio de separación.

• Caṕıtulo 4: Optimización en H2.

– Espacios H2 y H⊥2 . Factorizaciones inner-outer.

– Solución al problema general de optimización en H2.

– Cotas cuadráticas de desempeño.

– Optimización restringida y multiobjetivo.

• Caṕıtulo 5: Optimización en H∞.
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– Robustez.

– Solución de problemas simples en H∞.

• Caṕıtulo 6: Control con modelos de predicción (MPC).

– Control óptimo con horizonte móvil.

– Estabilidad de estrategias de control óptimo con horizonte móvil.

– El caso de sistemas lineales y funcionales de costo cuadráticos.

3. Evaluación

El ramo se evaluará en base a 6 tareas, un examen, y un trabajo final escrito que, además, debe ser
presentado oralmente. La nota final, NF , se calculará como sigue: def́ınase

N ,
∑6

i Ti + Ne + To + Te

9
,

donde Ti corresponde a la nota obtenida en la i−ésima tarea, To a la nota obtenida en la presentación
oral del trabajo final, Te a la nota obtenida en la presentación escrita del trabajo final y Ne a la nota
obtenida en el examen. Entonces,

NF =

{
min{55, N} si Ne < 40 ó A < 80%
N si Ne ≥ 40 y A ≥ 80%

,

donde A corresponde al porcentaje de asistencia a clases (inasistencias justificadas no se contabilizarán).
Las fechas de entrega de tareas, trabajos, y fechas de presentaciones y examen, serán acordadas

con al menos dos semanas de anticipación. El trabajo final deberá versar sobre algún tema no cubierto
o cubierto sólo parcialmente durante el curso. Se espera que el trabajo sirva de introducción al tema
para los participantes en el curso. El formato es libre. Las condiciones especficas del examen y las
presentaciones orales se establecerán oportunamente.

No se aceptarán tareas ni trabajos atrasados (a menos de que se justifique adecuadamente).

4. Apoyo fuera de clase

Consultas sobre problemas particulares pueden hacerse en forma personal en clase, o acercándose
al Laboratorio Lyapunov (B-344). También pueden hacerse llegar consultas v́ıa correo electrónico
(eduardo.silva@elo.utfsm.cl).
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