
 
PROGRAMA DE CURSO 

Código Nombre 

EL5205 Laboratorio de Control Avanzado 

Nombre en Inglés 

Advanced Control Laboratory 

SCT 
Unidades 

Docentes 

Horas de 

Cátedra 

Horas Docencia 

Auxiliar 

Horas de Trabajo 

Personal 

6 10 5 

(Laboratorio) 

0 5 

Requisitos Carácter del Curso 

EL4004 Fundamentos de Control de Sistemas. Electivo - Núcleo de Línea de 

Especialización 

Resultado de Aprendizaje del Curso 

Al final del curso se espera que el estudiante: 

1. Analice en equipos de laboratorio algoritmos para  la determinación de estructuras y 

estimación de parámetros de modelos fenomenológicos, empíricos lineales y no lineales 

en los parámetros, difusos y neuronales; utilizando herramientas analíticas y 

computacionales. 

2.  Analice en equipos de laboratorio estrategias de control óptimo, inteligente y adaptativo, 

utilizando para este efecto herramientas analíticas y computacionales. 
3. Distinga las características y funcionamiento  de diferentes elementos de hardware y  

software utilizados en el control industrial de procesos. 

 

 

Metodología Docente  Evaluación General 

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

• Cátedras expositivas. 

• Sesiones demostrativas. 

• Laboratorios. 

 

La evaluación  permitirá que los estudiantes 
demuestren los resultados de aprendizaje 

alcanzados en los distintos momentos del 

proceso de enseñanza, siendo éstos: 

 

• Laboratorios. 

• Informes. 

 

El examen dará cuenta del resultado de 
aprendizaje del curso. 

 

 

 

 

 



 
Unidades Temáticas 

Número  Nombre de la Unidad Duración en Semanas 

1 Estimación Experimental de Parámetros  4 Semanas 

Contenidos 
Resultados de Aprendizaje de la 

Unidad 
Referencias a 
la Bibliografía 

1. Desarrollo de modelos 

fenomenológicos dinámicos de 

plantas del Laboratorio Estimación 

experimental de sus parámetros. 

2. Determinación de estructuras y 

estimación de parámetros en 

modelos de sistemas dinámicos 

lineales o no lineales en las variables 

medidas (mínimos cuadrados, ARX, 

NARX y otros) en plantas de 

laboratorio. 

3. Estimación de parámetros en 

modelos de sistemas dinámicos 

difusos, neuronal y NARMA en 

plantas de laboratorio. 

4. Aplicación del Filtro de Kalman en la 

estimación de parámetros. 

Al final de la unidad, se espera que el 

estudiante: 

1. Implemente en plantas 

experimentales o equipos de 

laboratorio algoritmos para la 

estimación de parámetros 

utilizando para su análisis  tanto  

herramientas analíticas como 

computacionales. 

2. Analice  experimentalmente 

diferentes algoritmos para la 

estimación de parámetros de 

varios modelos de sistemas 

dinámicos. 

3. Analice el Filtro de Kalman  como 

un algoritmo que estima el estado 

no observable de un sistema 

dinámico. 

[1] Cap. 1- 5 

[3] Cap. 3- 6 

  

 

Número  Nombre de la Unidad Duración en Semanas 

2 Estrategias de Control  6 Semanas 

Contenidos 
Resultados de Aprendizaje de la 

Unidad 

Referencias a 

la Bibliografía 
1. Aplicación a plantas de laboratorio de 

estrategias de Control Adaptativas, 

de control no lineal,  de control 

basado en modelos difusos y en 

modelos neuronales. 

2. Aplicación a plantas de laboratorio de 

estrategias de  Control basadas en 

Modelos difusos y en modelos 

neuronales. 
 

Al final de la unidad, se espera que el 

estudiante: 

1. Distinga los elementos que 

conforman un sistema de control 

de plantas experimentales/equipos 

de laboratorio, y su interrelación. 

2. Reconozca la estructura básica de 

diferentes estrategias de control. 

3. Implemente experimental o a 

través de herramientas 

computacionales de algunas 

estrategias de control (por ejemplo 

Implementación en interfaz 

experimental MATLAB-Simulink®). 

4. Discrimine las principales  las 

características de cada estrategia 

de acuerdo a la información 

disponible del sistema dinámico. 

[2] Cap. 1, 3, 4 

[3] Cap. 3 - 6  

  

 



 
 

Número  Nombre de la Unidad Duración en Semanas 

3 Sistemas de Control Secuencial,  
Distribuido y PLC 

5 Semanas 

Contenidos 
Resultados de Aprendizaje de la 

Unidad 

Referencias a 

la Bibliografía 
1. Análisis del funcionamiento de los 

elementos más utilizados en el 

control industrial de procesos. 

2. Aplicación del control secuencial en 

el control de procesos industriales. 

3. Implementación de tareas 

usualmente utilizadas en el control 

industrial de mediante el  

Controlador Lógico Programable 

(PLC)  

4. Aplicación Sistemas de Control 

Distribuidos (DCS) a plantas 

industriales/equipos de laboratorio. 

Al final de la unidad, se espera que el 

estudiante: 

1. Identifique los  elementos de 

software y hardware que se utiliza 

usualmente en el control industrial 

de procesos. 
2. Implemente sistemas de control 

lógico con componentes eléctricos 

y neumáticos. 

3. Emplee el control secuencial para 

el control industrial de procesos. 

4. Implemente diversas operaciones 

básicas de un sistema de 

producción mediante el uso del 

sistema Delta V. 

 [4] Cap. 2-5 
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