

[image: ]Curso: Introducción al Control Moderno (Espacios de Estado)
Sección: Ingeniería en Control de Sistemas

Temario
1. Representación de sistemas en espacio de estados
1.1 Concepto de variables de estado y vector de estado
1.2 Ecuaciones de estado y salida en forma matricial
1.3 Ventajas del modelo de espacio de estados frente a la función de transferencia
1.4 Representación general: ẋ = A·x + B·u, y = C·x + D·u
1.5 Conversión de la función de transferencia a modelo de espacio de estados
2. Formas canónicas de representación
2.1 Forma canónica controlable
2.2 Forma canónica observable
2.3 Forma diagonal y de Jordan
2.4 Importancia de las formas canónicas en el análisis estructural
2.5 Ejemplos de conversión entre función de transferencia y espacio de estados
3. Solución de la ecuación de estado
3.1 Solución homogénea y particular de la ecuación de estado
3.2 Matriz de transición de estado Φ(t)
3.3 Cálculo mediante exponencial de matrices e^(At)
3.4 Solución mediante eigenvalores y eigenvectores
3.5 Aplicación de los teoremas de Cayley-Hamilton y Sylvester
3.6 Solución alternativa por transformada de Laplace
4. Controlabilidad y observabilidad
4.1 Conceptos de controlabilidad y observabilidad
4.2 Matriz de controlabilidad y criterio algebraico
4.3 Condiciones de controlabilidad completa del sistema
4.4 Importancia de la representación controlable para el diseño de reguladores
4.5 Ejemplos prácticos de sistemas controlables y no controlables
5. Método de Ackermann para diseño de reguladores
5.1 Fundamentos teóricos del método de Ackermann
5.2 Obtención del polinomio característico deseado
5.3 Cálculo de la matriz de ganancia K mediante Ackermann
5.4 Aplicación del método a sistemas de primer y segundo orden
5.5 Comprobación de controlabilidad antes de aplicar Ackermann
5.6 Validación del desempeño mediante reasignación de polos
6. Implementación práctica y simulación
6.1 Simulación del sistema con realimentación de estado
6.2 Verificación de la respuesta temporal con y sin control de estado
6.3 Análisis de estabilidad y posicionamiento de polos
6.4 Implementación computacional del método de Ackermann en MATLAB
6.5 Elaboración del informe técnico con interpretación de resultados
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