
 
PROGRAMA DE CURSO 

Código  Nombre 

  CONTROL INTELIGENTE PARA PROBLEMAS DINÁMICOS DE TRANSPORTE 

Nombre en Inglés 

INTELLIGENT CONTROL FOR DYNAMIC TRANSPORT PROBLEMS 

SCT 
Unidades 
Docentes 

Horas de 
Cátedra 

Horas Docencia 
Auxiliar 

Horas de Trabajo 
Personal 

6 
 

10  4  2  4 

Requisitos  Carácter del Curso 

EL4004 Fundamentos de Control de Sistemas Electivo de línea de especialización
 

Resultados de Aprendizaje

 
El estudiante al término del curso está en condiciones de diseñar estrategias de control para 
sistemas  dinámicos  de  transporte.  Además,  modela  y  diseña  estrategias  de  control  para 
sistemas dinámicos de transporte, utilizando técnicas de control predictivo, lógica difusa, redes 
neuronales y algoritmos evolutivos. 
 

 

Metodología Docente   Evaluación General 

La  metodología  será  de  trabajo  activo‐
participativa, en donde se desarrollarán: 

• Clases expositivas. 
• Tareas. 

 
 

La evaluación   permitirá que  los estudiantes 
demuestren  los  resultados  de  aprendizaje 
alcanzados  en  los  distintos  momentos  del 
proceso de enseñanza, siendo éstos: 

• Controles. 
• Tareas. 

 
El  examen  dará  cuenta  del  resultado  de 
aprendizaje del curso. 
 

 



 
Unidades Temáticas  

Número   Nombre de la Unidad  Duración en Semanas

1  Control Inteligente 1,5 

Contenidos 
Resultado de Aprendizaje de la 

Unidad 
Referencias a 
la Bibliografía 

1. Modelos difusos Mandami, Takagi 
y Sugeno. 

2. Metodología general de 
identificación difusa. Algoritmos de 
“Clustering” difuso. 

3. Control experto difuso. Control 
basado en modelos difusos de 
Takagi y Sugeno. 

4. Ejemplos de aplicación a sistemas 
de transporte. 

 
 

El estudiante: 
 

1. Analiza y modela sistemas 
de transporte utilizando 
lógica difusa  

2. Analiza y diseña 
controladores difusos para 
problemas dinámicos de 
transporte 

[4] 
[5] 
[7] 
[8] 
[10] 

 

Número   Nombre de la Unidad Duración en Semanas

2  Control Predictivo 2 

Contenidos 
Resultado de Aprendizaje de la 

Unidad 
Referencias a 
la Bibliografía 

1. Fundamentos de control predictivo 
basado en modelos 

2. Control predictivo generalizado 
3. Control predictivo con restricciones 
4. Control predictivo difuso 
5. Control predictivo híbrido 
6. Ejemplos de aplicación a sistemas 

de transporte. 
 

El estudiante: 
 

1. Analiza y diseña 
controladores predictivos 
para problemas dinámicos 
de transporte 

[1] 
[16] 

 

Número   Nombre de la Unidad  Duración en Semanas

3  Algoritmos Evolutivos 1,5 

Contenidos 
Resultado de Aprendizaje de la 

Unidad 
Referencias a 
la Bibliografía 

1. Optimización no lineal 
convencional. Programación 
dinámica, Tabu Search, Branch 
and Bound, Branch and Price. 

2. Algoritmos genéticos (GA). 
3. Particle Swarm Optimization 

(PSO). 
4. Algoritmos de optimización 

mutiobjectiva evolutiva (EMO). 
5. Ejemplos de aplicación a sistemas 

de transporte. 
 
 

El estudiante: 
 

1. Implemente algoritmos 
evolutivos para el diseño 
de control de sistemas de 
transporte 

[15] 

 

 



 
 

Número   Nombre de la Unidad  Duración en Semanas

4  Control de Tráfico 3 

Contenidos 
Resultado de Aprendizaje de la 

Unidad 
Referencias a 
la Bibliografía 

1. Control aislado de semáforos 
2. Control de semáforos en redes 
3. Control de acceso a autopistas 

(ramp metering control) 
4. Control neuronal de tráfico  
5. Control difuso de tráfico. 

 

El estudiante: 
 

1. Formule y resuelva 
problemas de control de 
tráfico bajo un enfoque de 
control inteligente. 

[3] 
[9] 
[17] 
[18] 
 

 

 

Número   Nombre de la Unidad  Duración en Semanas

5 
 

Control de Ruteo de Vehículos 4 

Contenidos 
Resultado de Aprendizaje de la 

Unidad 
Referencias a 
la Bibliografía 

1. Problema de despacho dinámico 
de vehículos con demanda incierta 

2. Formulación del problema bajo un 
enfoque de Control Predictivo: 
Especificación de variables de 
estado, acciones de control y 
función objetivo 

3. Caracterización y predicción de 
patrones de demanda: Aplicación 
de clustering difuso 

4. Inclusión de estocasticidad en 
condiciones de tráfico 

5. Aplicación de algoritmos de 
solución (GA, PSO)  

6. Extensión: Enfoque multiobjetivo 
evolucionario 

 

El estudiante: 
 

1. Diseñe y resuelva 
problemas de ruteo 
dinámico de vehículos bajo 
un enfoque de control 
inteligente. 

[2] 
[6] 
[11] 
[12] 

 



 
 

Número   Nombre de la Unidad  Duración en Semanas

6 
 

Control de Sistemas de Transporte Público 3 

Contenidos 
Resultado de Aprendizaje de la 

Unidad 
Referencias a 
la Bibliografía 

1. Descripción del problema: caso 
simple de un recorrido en circuito 
con paradas distribuidas 

2. Formulación del problema bajo un 
enfoque de Control Predictivo: 
Especificación de variables de 
estado, acciones de control 
(holding, station skipping) y función 
objetivo 

3. Caracterización y predicción de 
patrones de demanda 

4. Extensiones: Semáforos de 
prioridad, coordinación en 
trasbordos 

5. Otras estrategias de control en 
tiempo real (bucles, inyección de 
vehículos, etc.) 

6. Aplicación de algoritmos de 
solución   

7. 6.7. Tópicos Avanzados. Enfoque 
de Control para resolver problemas 
de Asignación Dinámica de Tráfico 
(DTA)  

El estudiante: 
 

1. Diseñe y resuelva 
problemas de transporte 
público bajo un enfoque de 
control inteligente. 

[2] 
[13] 
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