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Por este conducto me dirijo a usted muy atentamente para solicitarle el alta de los siguientes cursos,
para dar continuidad al programa de Maestria y Doctorado en Ciencias “Sistemas Autonomos de
Navegacion Aérea y Submarina” (SANAS).
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Sin méas por el momento reciba un cordial saludo.

Atentamente
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r. Sefgio Salazar Cruz
Coordinador Académico de la Maestria y Doctorado SANAS
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1. Preliminares matematicos

1.1 Definicién de punto de equilibrio en sistemas dinamicos

1.1.1 Sistemas lineales

1.1.2 Sistemas no lineales

1.2 Definicion de estabilidad

1.3 Estabilidad ultima acotada

1.4 Segundo método de Lyapunov

1.5 Lemas de Barbalat

1.6 Condicién de Lipzchitz para sistemas dindmicos

1.7 Definicién de pasividad y sistemas reales positivos

1.8 Lema de Kalman-Popoau

2. Control Adaptable

2.1 Definicion de control adaptable

2.2 Parametrizacion de sistemas de primer orden

2.3 Control adaptable directo por seguimiento de modelo para sistemas de primer orden

2.4 Control adaptable directo por seguimiento de trayectoria para sistemas de primer orden

2.5 Control adaptable indirecto por seguimiento de trayectoria para sistemas de primer orden
2.6 Control adaptable indirecto por seguimiento de modelo para sistemas de primer orden

2.7 Control directo para sistemas de orden superior

2.8 Control adaptable para un tipo de sistemas no lineales

2.9 Control adaptable aplicados a UAV

2.10 Control adaptable aplicado a sistemas exoesqueletos y sistemas quimicos

3 Identificadores de parametros

3.1 Definicion de identificadores de pardmetros en tiempo real

3.2 Definicién de identificadores de parametros en off-line

3.3 Excitacion persistente y su importan en la estimacion

3.4 Algoritmo de minimos cuadrados

3.5 Algoritmo gradiente

3.6 Algoritmos hibridos

3.7 Aplicacion a servo motor

3.8 Practica en Matlab tiempo real en la estimacion de parametros de un servomotor
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