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Horas de 
Cátedra 

Horas Docencia 
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Requisitos Carácter del Curso 

EL4004  Fundamentos de Control de Sistemas 
(Simultáneo) 
  

Electivo - Núcleo de Línea de 
Especialización 
 

Resultados de Aprendizaje del Curso 
Al final del curso se espera que el estudiante: 
1. Comprenda los fundamentos de la teoría de control óptimo, control inteligente y control 

adaptativo. 
2. Diseñe estrategias de control óptimo, inteligente y adaptativo, utilizando para este efecto 

herramientas analíticas y computacionales. 
3. Evalúe estrategias de control óptimo, inteligente y adaptativo, utilizando para este efecto 

herramientas analíticas y computacionales. 
 
 

Metodología Docente  Evaluación General 
La metodología de trabajo será activo-
participativa, en donde se desarrollarán: 

 Cátedras expositivas. 
 Tareas. 
 Laboratorios. 

 

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

 Tareas. 
 Laboratorio. 
 Controles. 
 

El examen dará cuenta del resultado de 
aprendizaje del curso. 
 

 

 

 

 

 

 

 



 
 

Unidades Temáticas 
Número  Nombre de la Unidad Duración en Semanas 

1 Fundamentos del Control Óptimo 6 Semanas 

Contenidos Resultado de Aprendizaje de la 
Unidad 

Referencias a la 
Bibliografía 

1. El control óptimo frente a otras 
formas de control 

2. Control óptimo de sistemas en 
equilibrio  

3. Control óptimo dinámico en el caso 
determinístico. El Principio del 
Máximo. Problemas básicos. 

4. Control óptimo de sistemas lineales 
con función de costo cuadrática en 
caso determinístico y estocástico (LQR 
y LQGR). 

5. Fundamentos del control predictivo. 
Control por matriz dinámica (DMC). 
Control predictivo generalizado (GPC). 
Control predictivo con restricciones. 

  

Al final de la unidad se espera que el 
estudiante:  

1. Comprenda los fundamentos de 
la teoría de control óptimo. 

2. Diseñe y evalúe controladores 
para sistemas lineales, que 
optimicen funciones cuadráticas 
de costo. 

3. Diseñe y evalúe controladores 
predictivos con restricciones en la 
función objetivo. 

[2] Cap. 1-6 
[3] Cap. 2, 3, 5, 6 
 

 
 
 

Número  Nombre de la Unidad Duración en Semanas 
2 Control Inteligente 4 Semanas 

Contenidos Resultado de Aprendizaje de la 
Unidad 

Referencias a la 
Bibliografía 

1. Fundamentos de la lógica difusa. 
2. Modelos basados en lógica difusa: 

modelos Mamdami y Takagi-Sugeno. 
3. Identificación de modelos difusos. 
4. Estrategias de control difuso. 
5. Modelos neuronales. 
6. Identificación de modelos 

neuronales. 
7. Estrategias de control neuronal. 
 

Al final de la unidad se espera que el 
estudiante:  

1. Comprenda los fundamentos de 
la teoría de control inteligente. 

2. Diseñe y evalúe controladores 
para sistemas dinámicos, basados 
en lógica difusa. 

3. Diseñe y evalúe controladores 
para sistemas dinámicos, basados 
en modelos neuronales. 

[5] Cap. 3-6 

 



 
 

Número  Nombre de la Unidad Duración en Semanas 
3 Control Adaptativo 5 Semanas 

Contenidos Resultado de Aprendizaje de la 
Unidad 

Referencias a la 
Bibliografía 

1. Bases del control Adaptativo. 
Principales esquemas del control 
adaptable. 

2. Estimación paramétrica en línea. 
3. Control adaptativo por modelo de 

referencia (CARM). Esquemas simples 
del CARM directo. Planteamiento del 
problema de CARM. CARM para 
plantas SISO. Esquemas CARM 
indirectos. 

4. Diseño de observadores adaptativos. 
Observador Adaptativo de 
Luenberger. Observador Adaptativo 
Hibrido de Luenberger. Observador 
Adaptativo con entrada auxiliar. 

 

Al final de la unidad se espera que el 
estudiante:  

1. Comprenda los fundamentos de 
la teoría de control adaptativo. 

2. Diseñe y evalúe controladores 
adaptativos por modelo de 
referencia. 

3. Diseñe y evalúe observadores 
adaptativos. 

[1] Cap. 1-7 
[4] Cap. 1, 3, 4 
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