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Curso:   Diseño de controladores utilizando algebra lineal

Equipo Docente: 
Profesores:                Dr.-Ing. Gustavo Scaglia
                               

Modalidad: Clases teóricas y prácticas

Cronograma: 

1º día: 8:00 a 13:00 hs. Motivación del curso mediante una presentación en donde se muestra a 
grandes rasgos la técnica de diseño y las aplicaciones.  Unidad 1 intercalado con parte práctica.

2º día: 8:00 a 13:00 hs.        Unidad 1 intercalado con parte práctica.

3º día: 8:00 a 13:00 hs.        Unidad  1 y 2 intercalado con parte práctica.

4º día: 8:00 a 13:00 hs.        Unidad 3 y 4 intercalado con parte práctica.

5º día: 8:00 a 13:00 hs.        Exposición y Discusión de trabajos finales 

Evaluación: se entregará un caso de aplicación el cual deberá ser desarrollado durante el 
transcurso del mismo realizando su exposición y evaluación al concluir las clases teóricas.

PROGRAMA 

1. Fundamentos matemáticos:
Proyecciones ortogonales y mínimos cuadrados. Preliminares y Revisión. Eliminación 
gaussiana - Notación matricial. Eliminación gaussiana. Factorización de matrices. Matrices 
particionadas. Espacios Vectoriales y Subespacios. Los cuatros subespacios 
fundamentales. Ortogonalidad de vectores y subespacio. Productos internos. Proyecciones 
sobre subespacios y aproximaciones por mínimos cuadrados. Bases ortogonales. La 
pseudoinversa y la descomposición en valor singular. Mínimos cuadrados ponderados. 
Polinomios de Legendre. Serie de Fourier. 

2. Diseño de controladores utilizando métodos algebraicos:

Descripción de la técnica. Método de Euler. Método trapezoidal
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3. Aplicaciones: 

Aplicación a sistemas típicos.

4. Implementación el software Matlab y simulaciones
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