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EL 63E OPTIMIZACION EN CONTROL AUTOMATICO

10 U.D.
REQUISITOS: EL 54B, A.D. DH: (4-2-4)
CARACTER: Electivo de la Carrera de Ingenieria Eléctrica.
OBJETIVOS:
Generales:

Entregar una vision y comprension general de la optimizacion en los diversos topicos
relacionados con el control automatico

Especificos:

a) Dar herramientas para resolver los problemas que se presentan en control éptimo, estimacion y
prediccidn 6ptima de sefiales, identificacion y estimacion parametros.
b)Dar énfasis a los aspectos conceptuales de cada uno de los temas a tratar. Se usaran
ejemplos simples para ilustrar los aspectos teoricos.
c) Conocer software para la solucién de los casos practicos y complicados con que se
ilustraran aplicaciones industriales.

CONTENIDOS: Horas de Clases
1. Estimacién y prediccion 18,0

1.1. Problemas debidos a la incertidumbre en modelos y sefiales.
El ambiente estocastico. Estimacién y prediccion éptima.

1.2 Necesidad de estimacién y prediccion en control automatico.
1.3 Estimacion y prediccién de estado en sistemas lineales.
El Filtro de Kalman en tiempo discreto y continuo.
14 ElFiltro de Kalman Extendido para estimacion en casos no lineales.
1.5 Estimacion y prediccién de sefiales con modelos de entrada y salida.
2. Control 6ptimo de sistemas 24,0

2.1 El control 6ptimo frente a otras formas de control

2.2 Control 6ptimo de sistemas en equilibrio.
Casos deterministico y estocastico

2.3 Algoritmos y software para optimizacién cony sin restricciones.
Casos deterministico y estocastico.

2.4 Control 6ptimo dindmico en el caso deterministico.
El Principio del Maximo.
Problemas basicos y transformacion a problemas complejos.
Control éptimo para estado final fijo, llegada a superficie terminal,
y de tiempo minimo.

2.5 Control 6ptimo de sistemas lineales con funcién de costo cuadratica en caso
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deterministico y estocastico (LA, LQR, LQG). Certeza equivalente.
Dualidad entre estimacion éptima y control optimo.
2.6 Control Predictivo Generalizado (GPC).

3. Identificacion de Sistemas y Estimacion de Parametros 18,0

3.1 El problema de la identificacion. Diferentes tipos de modelos.
Estructura de los modelos y estimacion de sus parametros.
3.2 Identificacién de modelos tipo ARMAX y similares.
Casos de perturbacion de ruido blanco y de ruido coloreado.
Identificacion de sistemas de tiempo continuo.
3.3 Métodos y software para determinacion de estructuras de modelos y
de estimacion de parametros. Estimacion recursiva y no recursiva (batch).
3.4 Identificacion y control. Aplicacion de identificacién en control adaptable indirecto.
3.5 Identificacion y estimacién de sefiales (inferencia, sensores virtuales)
3.6 ldentificacion mediante conjuntos difusos y redes neuronales.

ACTIVIDADES:

Clases expositivas del profesor con apoyo de trasparencias, fotocopias de transparencias entregadas
a los alumnos y demostraciones computacionales usando MATLAB,

Se daran aproximadamente 35 problemas de tarea para ser resueltos por los alumnos, tanto teéricos
como computacionales para afianzar y ejemplificar la materia tratada en clase.

EVALUACION:

La evaluacion se realizara por medio de el examen, dos controles, dos ejercicios y los problemas de
tarea.
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RESUMEN DE CONTENIDOS:

Estimacién y prediccion o6ptima de parametros, sefiales y estados mediante modelos de
entrada/salida (p.ej., ARMAX, NARMAX) y de estado (Filtro de Kalman). Control 6ptimo de sistemas
estaticos y dinamicos, con y sin restricciones, en casos deterministicos y estocasticos. Principio del
maximo. Control éptimo de sistemas lineales con funcional de costo cuadratica. Control Predictivo
Generalizado (GPC). Identificacion de sistemas y estimacion de parametros. Identificacion y control.
Identificacion de sistemas mediante conjuntos difusos y redes neuronales.



