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CURSO

DE POSGRADO ACADEMICO

Introduccion al analisis de

sistemas no lineales.

OBJETIVOS

CERTIFICACION

- Proveer al alumno de herramientas simples y eficientes
para el analisis de sistemas no lineales.

- Fomentar y perfeccionar la formacion de postgrado en
areas como analisis de sistemas dinamicos, control
automatico de sistemas, comunicaciones, bioingenieria y
procesamiento de senales en general.

- Asimismo, por el caracter de los temas, es posible que el
curso pueda ser de interés para los posgrados en otras
disciplinas de la Facultad de Ingenieria.

CONDICIONES DE INGRESO

Graduados de las carreras de Ingenieria de la U.N.L.P.

(0 su equivalente en otra unidad académica) que tengan
asignaturas que cubran temas de control clasico, asi
como descripcion de sistemas dindmicos por modelos de
estados.

También pueden ser admitidos alumnos de grado
avanzados con asignaturas que cubran dichos
contenidos aprobadas.

HORARIO

POSGRADO de INGENIERIA
Tel: (+54) (221) 425-8911 / Interno 3009
Calle 1y 47, La Plata Buenos Aires, Argentina

De Aprobacion:

Examen final

De Asistencia:

Para obtener certificado de asistencia el/la estudiante
debera completar el 80 % de asistencia a las clases.

LUGAR

Sala de Conferencias - Dpto. Electrotecnia.
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Introduccion al analisis de
sistemas no lineales.

D> PROGRAMA

1Introduccion a los sistemas no lineales.
Modelos no lineales. Complejidad de

la dindmica no lineal. Sistemas auténomos. Puntos
de equilibrio. Algunos

ejemplos clasicos: el oscilados de Van der Pol, el
péndulo, ecuaciones

depredador-presa de Volterra-Lotka, instrumentos
musicales, etc.

2 Ecuaciones diferenciales no lineales.
Preliminares matematicos: espacios

vectoriales, normas de vectores y matrices;
Teorema del punto fijo de Piccard

(aplicacion contractiva). Teoremas de existencia y
unicidad para ecuaciones

diferenciales ordinarias: local y global. Continuidad
de las soluciones respecto a

las condiciones iniciales y a los parametros.

3 Sistemas dinamicos planares. Introduccion.
Sistemas Lineales. Sistemas No

Lineales: linealizacion de un sistema de sequndo
orden alrededor del equilibrio.

Retrato de fase alrededor de un equilibrio
hiperbdlico: Teorema de Hartman-

Grobman. Soluciones periddicas y ciclos limites.
Teoria del indice.

Bifurcaciones.
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4 Formas normales en sistemas no lineales de
control.

Forma normal de

sistemas no lineales: cambio no lineal de
coordenadas; grado relativo, forma

normal. Linealizacion exacta. Dinamica de los ceros.
Forma canonica energética

de un sistema no lineal. Introduccion a sistemas
descriptos por Ecuaciones

Diferenciales implicitas.

b5 Métodos de analisis aproximado.
Aproximantes lineales 6ptimos de sistemas

no lineales. Método de la Funcidn Descriptiva.

6 Estabilidad en el sentido de Lyapunov.
Definicion basica. Método directo de

Lyapunov. Estabilidad de sistemas lineales. Método
indirecto de Lyapunov. El

problema de Lur'e. Sistemas lentamente variantes.
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