PROGRAMA DE CURSO

EL7017

EL4004 Fundamentos de Control de Sistemas Electivo de Linea de Especializacion

Al término del curso se espera que el estudiante sea capaz de comprender los fundamentos de
la teoria de control adaptativo (métodos y técnicas), que le permitan disefiary analizar sistemas
de control adaptativo, tanto de tiempo continuo como discreto y en condiciones ideales y de
incertidumbre.

la metodologia de trabajo serd activo- | La evaluacion permitird que los estudiantes
participativa donde se desarrollaran: demuestren los resultados de aprendizaje
e Clases expositivas-participativas. alcanzados en las distintas etapas del proceso
e Ejercicios de caracter tedricos de ensefianza, siendo éstos:
computacionales,  con plazos de e Ejercicios.
entrega. e Presentaciones.
e Disertaciones orales sobre temas de e Controles
investigacion acotados.
e Actividades de aprendizaje en el aula. La evaluacion final considerard cumplimientos
de objetivos, y se evaluard mediante un
Examen Final.




Unidades Tematicas

Aspectos Itrodctorlos |

Perspectiva Historica y Motivacion

Teoria de estabilidad usada
Control Adaptable

Sistemas Adaptables Simples
Observadores Adaptables

en

estudiante:
1. Aplique conceptos de estabilidad
en el andlisis y el disefio de
controladores y observadores
adaptables.

Disefie y analice controladores y
observadores de estado estables
para plantas desconocidas
simples.

“Al final de la unidad, se espera que el

(1] Caps. 13,3
[2] Caps.1a 4
[3] Cap. 1

3.

Control Adaptable por Modeo de
Referencia  (CAMR) tiempo
discreto. Caso ideal y robusto.

CAMR en tiempo discreto. Caso ideal
y robusto
Controladores Autoajustable (CAA) de
tiempo continuo y discreto.

en

Al final de la unidad, se espera que el
estudiante:

1. Disefie de manera estable
estrategias de control basadas en
CAMR para sistemas lineales de
tiempo continuo y discreto.

Evalie el comportamiento de
estrategias CAMR en condiciones
no ideales.

Disefie de manera estable
estrategias de control basadas en
CAA para sistemas lineales de
tiempo continuo y discreto.

s iy
[1] Caps. 4 a6
[2] Caps. 529
[4] Cap. 3

2.

3.

Control adatale por localizacion de
polos.
Control
minima.
Control adaptable estocastico.

adaptable de varianza

ontrol

0

estudiante:

1. Disefie y analice estrategias de
control basadas en localizacion de
polos.

2. Disefie y analice estrategias de
control basadas en varianza
minima.

3. Disefie estrategias de control para

plantas en ambiente estocastico.

[3] Caps. 5,6,11
[4] Cap. 6
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