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EL 650 CONTROL AVANZADO DE SISTEMAS

10 U.D.
REQUISITOS: EL 42D DH: (4-2-4)

CARACTER: Electivo de la Carrera de Ingenieria Eléctrica.

OBJETIVOS:

Comprender los fundamentos de la teoria de control avanzado. Entregar los conceptos y
herramientas fundamentales para el disefio de las diferentes estrategias de control avanzado.

Especificos:

a) Disefiar y analizar los controladores predictivos, difusos y neuronales.

b) Disefiar y analizar los controladores no lineales.

c) Proporcionar herramientas computacionales para la implementacion de las diferentes

estrategias de control avanzado.

d) Ejemplificar la materia utilizando el software MATLAB-SIMULINK para sistemas mecanicos y
simuladores de procesos industriales.

CONTENIDOS:

. Introduccion
Il Estrategias de control predictivo

2.1 Fundamentos de control predictivo basado en modelos
2.2 Principios de identificaciéon de sistemas

2.3 Control por matriz dinamica

2.4  Control predictivo generalizado

2.5  Control predictivo con restricciones

2.6  Ejemplos de aplicacion

. Fundamentos de control difuso
3.1 Modelos linguisticos difusos
3.2 Modelos de Takagi-Sugeno
3.3 Identificacion de modelos difusos
3.4  Estrategias de control difuso
3.5 Ejemplos de aplicacion
Iv. Fundamentos de control neuronal

4.1 Principios bioldgicos



UNIVERSIDAD DE CHILE EL650 Pag.2
FACULTAD DE CIENCIAS FISICAS Y MATEMATICAS
DEPARTAMENTO DE INGENIERIA ELECTRICA Marzo 2007

4.2 Modelos neuronales

4.3 Entrenamiento de redes neuronales
4.4 Estrategias de control neuronal

4.5 Ejemplos de aplicacion

V. Principios de control no lineal

5.1 Caracterizacion de sistemas no lineales
5.2  Analisis en el plano de fase

5.3  Método de funcion descriptora

54 Estabilidad de sistemas no lineales

55 Transformacion de sistemas no lineales
5.6 Ejemplos de aplicacién

ACTIVIDADES:

Las clases tedricas se complementaran con tareas que consistiran en problemas clase a clase, asi
como también algunos problemas que involucraran el uso del computador digital para realizar el
analisis por simulacion del comportamiento de sistemas de control avanzado.

EVALUACION:

Controles. Se realizaran 2 controles y 1 examen, cuyo promedio se calculara segun las normas
vigentes de la Facultad.

Ejercicios. Se efectuaran 4 ejercicios durante el semestre. Los ejercicios tendran una parte analitica
y una parte experimental en el Laboratorio de Automatica.

Evaluacién final. La nota final del curso se calculara como:
NF=05C+05E

C: promedio controles
E: promedio ejercicios

Aprobacion final. El alumno aprobara el curso si cumple que su promedio de controles es igual o
superior a 4.0 y su promedio de ejercicios es igual o superior a 4.0.
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RESUMEN DE CONTENIDOS:

Principios de Control No-lineal. Elementos de Control Optimo. Fundamentos de Control Estocastico.
Nociones de Control Adaptivo. Conceptos Basicos de Control por Computador. Introduccion a los
Sistemas Expertos e Inteligente de Control.



