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En esta charla discutiremos, por un lado, la reduccién por simetrias para sistemas mecanicos forzados
autéonomos y no auténomos y sujeto a colisiones inelasticas. En particular, introduciremos la nocién de
aplicacién momento hibrida generalizada y constantes hibridas de movimiento para dar las condiciones
generales en las cuales es posible reducir por simetrias un sistema Lagrangiano o Hamiltoniano sujeto
a una fuerza externa no-conservativa e impactos inelasticos, como asi también su extesion a sistemas
mecanicos tiempo-dependientes sujetos a fuerzas externas tiempo dependientes. Ilustraremos la aplica-
bilidad del método con ejemplos y simulaciones numéricas. Por otro lado, dependiendo del tiempo de
la exposicén, presentaremos algunas ideas acerca de la teoria de Hamilton-Jacobi para sistemas hibridos
forzados extendiendo y aplicando los resultados obtenidos en [1], [2] y [3]. Este es un trabajo en conjunto
con Leonardo Colombo (Centro de Autom &tica y Robética, CSIC), Manuel de Leén (ICMAT-CSIC, Real
Academia de Ciencias), y Asier Lépez-Gordén (ICMAT-CSIC).
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