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Control Inteligente de Sistemas

Intelligent Control
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EL4004 Fundamentos de Control de Sistemas Electivo de la carrera ICE

Al final del curso se espera que el estudiante analice y modele sistemas en base a ldgica difusa
y redes neuronales para fines de control. Disefie estrategias de control con légica difusa, redes
neuronales y algoritmos evolutivos.

La metodologia de trabajo serd activo-
participativa, en donde se desarrollaran:

o Clases expositivas.
o Tareas
o Proyecto

La evaluacién permitird que los estudiantes
demuestren los resultados de aprendizaje
alcanzadas en los distintos momentos del
proceso de ensefanza, siendo éstos:

Controles.
Tareas
Proyecto
Presentaciones

El examen dard cuenta del resultado de

aprendizaje del curso.
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Unidades Tematicas

Numero Nombre de la Unidad Duracién en Semanas
1 Modelacion Difusa 3 Semanas
Contenidos Resultados de Aprendizaje de la Referencias a
Unidad la Bibliografia
1. Modelos difusos lingliisticos | Al final de la unidad, se espera que | [1], [2], [7]
(Mandami), modelos  difusos | el estudiante:
relacionales, modelos de Takagi y | 1. Analiza y modela sistemas
Sugeno, modelos singleton, utilizando ldgica difusa.

modelos difusos hibridos, modelos
difusos tipo-2.

. Algoritmos de “Clustering” difuso.

Particiones difusas, fuzzy C-means,
clustering con matriz de covarianza
difusa, clustering con prototipos
lineales.

Método de identificacién difusa.
Identificacion de  parametros.
Clustering difuso.

Seleccion de  estructura de
modelos difusos. Método
heuristico, analisis de
sensibilidades.
Intervalos difusos
identificacion.

y métodos de

2. ldentifica un modelo difuso,
seleccionando su estructura vy
estimando sus pardmetros.

3. Implemente modelos difusos,
usando herramientas
computacionales.

Numero

Nombre de la Unidad

Duracién en Semanas

2

Modelacion basada en Redes Neuronales

2 Semanas

Contenidos

Resultados de Aprendizaje de la
Unidad

Referencias a
la Bibliografia

Modelos neuronales, perceptron
multicapa, redes recurrentes,
redes RBFN.

Método de identificacién
neuronal. Identificacion de
pardmetros. Algoritmos de
“Backpropagation”.

Seleccion de  estructura de
modelos neuronales. Analisis de

sensibilidades, PLS, Pruning (OBS).
Modelos neuro-difusos.
Identificacion de modelos neuro-
difusos.

Intervalos basados
neuronales y
identificacion.

redes
de

en
método

Al final de la unidad, se espera que

el estudiante:

1. Analiza y modela sistemas
utilizando redes neuronales.

2. ldentifica un modelo neuronal,
seleccionando su estructura vy
estimando sus pardmetros.

3. Implemente modelos
neuronales, usando
herramientas computacionales.

[6], [9], [11]
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Algoritmos Evolutivos para Control Predictivo

3 Semanas

=

Control predictivo
Optimizacién no
convencional.

Algoritmos genéticos (GA).
Particle Swarm Optimization (PSO).
Differential Evolution (DE)

N

lineal

oukw

Algoritmos de optimizacion
mutiobjectiva evolutiva (EMO).

Al final de la unidad, se espera que

el estudiante:

1. Disefia estrategias de control
predictivo

2. Aplica métodos de optimizacion
basados en algoritmos
evolutivos, usando
herramientas computacionales,
para control predictivo

3. Comprende la optimizacién
multiobjetivo en control
predictivo

(3], [4], [5], [8],
(10]

Disefio de Controladores Basados
en Modelos Difusos

4 Semanas

1. Control experto difuso. Control PID
difuso.

2. Control difuso por modelo interno.

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

4. Control predictivo difuso.

5. Control predictivo robusto.

6. Andlisis de estabilidad para
sistemas mediante controladores
difusos.

Al final de la unidad, se espera que

el estudiante:

1. Analice y disefie diferentes
tipos de controladores difusos,

incluyendo el andlisis de
estabilidad.

2. Implemente controladores
difusos, usando herramientas

computacionales.

(1], [2], [71,
[12], [13]
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1. Control neuronal directo. Control
prealimentado neuronal.

2. Control neuronal por modelo de
referencia.

3. Control neuronal por modelo
interno.

4. Control neuronal éptimo.

5. Control neuronal basado en
linealizacidon instantanea.

6. Control predictivo neuronal.

7. Andlisis de estabilidad para
sistemas con controladores
neuronales.

Al final de la unidad, se espera que

el estudiante:

1. Analice y disefie diferentes
tipos de controladores
neuronales, incluyendo el
analisis de estabilidad.

2. Implemente controladores
neuronales, usando
herramientas computacionales.

(6], [9], [11]
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Bibliografia
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