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OBJETIVOS GENERALES:
Comprender los fundamentos y metodologias de la aplicacion de técnica control de procesos en linea.

OBJETIVOS ESPECIFICOS:

a) Aplicar las principales técnicas de control avanzado e identificacion a plantas a nivel de laboratorio.
b) Desarrollar habilidades para enfrentar problemas de orden practico al aplicar estrategias de control en
tiempo real usando computadores.
c) Disefiar esquemas de control para sistemas nolineales tanto para seguimiento como para regulacion.
CONTENIDOS: Hrs.de Clases
1. Control de plantas monovariables 15

Implementar estrategias de control avanzado para plantas de una entrada y una salida (Levitador
magnético y Péndulo invertido). Se empelara técnicas tales como control adaptivo, neuronal, difuso y
nolineal.

2. Control de plantas multivariables. 15
Implementar estrategias de control avanzado para plantas de varias entradas y varias salidas
(Estanque de nivel y Helicoptero). Se empelara técnicas tales como control adaptivo, neuronal,
difuso y nolineal.

METODOLOGIA Y EVALUACION:
Se realizara dos o tres experiencias consistentes en la impelmentacion de estrategias de control en tiempo
real. Se realizara clases expositivas de una sesién semanal cada una de 2 horas de duracion, donde se
discutiran los avances en la realizacion de las experiencias de laboratorio.
Se efectuara, ademas del examen final consistente en la presentacion de un informe y una exposicion delos
resultados obtenidos.
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