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° dia: 8:00
randes rasg fi [ es. Unidad 1 in@al do con parte practica.

° dia: 8:00

3° dia: 8:00

4°dia: 8:00a13:00 hs.  Unidad 3 y 4 intercalado cq p@ ractica.

>

° dia: 8:00 a 13:00 hs. Exposicion y Discusjé

PROGRAMA

1. Fundamentos matematicos:

Proyecciones ortogonales y minimos cuadrados. Preliminares y Revision. Eliminacion
gaussiana - Notacion matricial. Eliminacion gaussiana. Factorizacion 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 minimos cuadrados. Bases ortogonales. La
pseudoinversa y la descomposicion en valor singular. Minimos cuadrados ponderados.
Polinomios de Legendre. Serie de Fourier.

2. Disefio de controladores utilizando métodos algebraicos:

Descripcion de la técnica. Método de Euler. Método trapezoidal
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