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1. Nombre de la materia:

Control Lineal Optimo y Robusto
2. Docente responsable:

Dr. Ghersin Alejandro Simén

3. Equipo docente:

4. Fechas:
Inicio: 16/03/2026 Finalizacién: 06/07/2026
5. Sede ITBA:

Sede Rectorado - Hibrido

6. Presentacion de la materia:

Este curso tiene la finalidad de desarrollar para el nivel del doctorado la formacién de los candidatos en
temas avanzados de control lineal tiempo invariante (LTI). Se parte de un repaso++ de temas de control
lineal, dlgebra lineal y fundamentos béasicos de operadores lineales, introduciendo conceptos de progra-
macion semidefinida y desigualdades lineales matriciales (LMI's). La materia llega a discutir las herramien-
tas de control 6ptimo en H2 y Heo, finalizando con trabajos practicos de aplicacion de las técnicas para su
evaluaciéon en simulaciones numéricas. La materia esté pensada como la primera parte de un tandem de
cursos con una segunda parte dada por la materia “Control Robusto Avanzado”.

7. Requisitos de admisibilidad:

Es que los alumnos hayan tomado al menos un curso sélido de sistemas de control en el cual hayan visto
control lineal clasico. Es deseable que los alumnos hayan tomado un segundo curso de control en espacio
de estados o bien la materia “Fundamentos de la teoria de control” previamente.

8. Duracidén en hs.

Horas tedricas: 48 h
Horas précticas: 16 h
Horas totales: 64 h

9. Idioma del dictado:
Castellano.

10. ¢Podria dictarse una versién en idioma inglés?:
Si.

1. Objetivos de aprendizaje:

1- Adquirir competencia en la descripcion de sistemas lineales tiempo invariantes (LTI) descriptos en
espacio de estados y mediante sus respectivos operadores en la frecuencia. Esto involucra nociones de
estabilidad, controlabilidad, observabilidad y estabilidad interna.

2- Adquirir nociones basicas de los espacios de operadores lineales H2 y Heo para la descripcion de sistemas.
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3- Adquirir competencia en el manejo de las desigualdades lineales matriciales (LMI's) y su uso como he-
rramienta de optimizacion para el anélisis y disefio en sistemas de control. Esto comprende la adquisiciéon
de competencia en el disefio de anélisis y disefio de controladores para sistemas dindmicos multivariables
con incertidumbre dinamica global en base a las técnicas de “Control Optimo en H2 y Heo".

12. Contenidos:

Descripcion de Sistemas Inciertos:
- Representacion de sistemas.
- Problemas de control robusto e incertidumbre.

Base de Algebra (repaso)

- Espacios lineales de dimension finita (repaso).
- Teoria de Matrices (repaso).

- Desigualdades lineales matriciales.

Sistemas Lineales (repaso)

- Controlabilidad y Observabilidad.

- Realizaciones minimas y matrices de transferencia.
- Ubicacion de polos.

Espacios H2 y He

- Espacios normados y con producto interno.

- Operadores.

- Senales en el dominio de la frecuencia, H2 y HIO 2
- Sefales y operadores en la frecuencia, Heo

Realizaciones

- Ecuaciones y desigualdades de Lyapunov.

- Operadores de controlabilidad y observabilidad, gramianos.
- Realizaciones Balanceadas.

Estabilizacién

- Realimentaciéon de estados observados.
- Caracterizacion mediante LMls.

- Ubicacién de polos mediante LMls.

Control Optimo en H2

- Motivacion.

- Ecuaciones de Ricatti.

- Sintesis.

- Formulacién mediantes LMI's.

Control Optimo en He

- Motivacion.

- El lema de Kalman-Yacuvovich-Popov.
- Sintesis.

- Reconstruccién del controlador.

13. Trabajo de laboratorio:

No se realizan préacticas de laboratorio
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14. Metodologia de ensefianza:
El curso se desarrollaréd en base a clases teérico—préacticas sobre la base de las cuales se asignara la rea-
lizacion de los siguientes trabajos practicos:
1. Planteo de problemas de analisis y disefio de control.
2. Problema de disefio final.

15. Bibliografia obligatoria:
Dullerud, G. E,, & Paganini, F. (2000). A Course in Robust Control Theory. Springer-Verlag.
Sanchez Pefia, R. S, & Sznaier, M. (1998). Robust Systems Theory and Applications. Wiley.
Sanchez Pefia, R. S., & Giribet, J. I. (2021). Fundamentos del Control Lineal Robusto. EUDEBA. Consultado
en 2025, desde https://www.eudeba.com.ar/resultados.aspx?c= fundamentos%20del%20control&am-
p;por=pal
Zhou, K. (1996). Robust and Optimal Control. Prentice—Hall.
Zhou, K. (1998). Essentials of Robust Control. Prentice—Hall.

16. Bibliografia complementaria:
Chen, C. (1999). Linear System Theory and Design (3rd). Oxford University Press.
Doyle, J. C, Francis, B, & Tannembaum, A. (1992). Feedback Control Theory. Maxwell/Macmillan.
Kailath, T. (1980). Linear Systems. Prentice-Hall.
Kwakernaak, H., &Sivan, R.(1972). Linear Optimal Control Systems (1.a ed.).
Wiley-Interscience. Strang, G. (2006). Linear Algebra and its Applications. Thomson, Brooks/Cole. http://
www. amazon.com/Linear-Algebra-Its-Applications-Edition/dp/0030105676

17. Recursos didacticos para la ensefianza:
Aula, filminas, pizarrén y computadoras personales

18. Modalidad de evaluacién:
Notas de los TP y examenfinal. Este consistirad en un problema de disefio y anélisis en clase, de aproxima-
damente 3 hs. Con uso de PC y a libro abierto. De acuerdo al nimero de asistentes al curso, seré individual
0 por grupos reducidos

19. Requisitos de aprobacién:

Calificaciéon mayor a 6 para estudiantes de Doctorado
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