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Objetivos 

• Caracterizar adecuadamente conceptos relacionados con el control clásico y moderno. 

• Analizar apropiadamente las fortalezas y debilidades de diferentes técnicas de control avanzado. 

• Seleccionar correctamente técnicas de control que satisfagan diversas especificaciones de diseño. 

• Diseñar satisfactoriamente controladores avanzados efectivos para determinadas aplicaciones. 

• Analizar apropiadamente el desempeño de controladores avanzados en diversos contextos de aplicaciones. 

Contenidos 

• Características del control clásico y moderno.  

• Técnicas de control avanzado (control adaptivo, control óptimo, control neuronal, control predictivo, entre 

otras). 

• Criterios de selección de técnicas de control avanzado.  

• Desarrollo e implementación, por medio de simulaciones computacionales, de técnicas de control avanzado.   

• Análisis y comparación del desempeño de controladores. 

Modalidad de 

evaluación 
• Las evaluaciones se realizarán por medio de: tareas, trabajos de investigación, proyectos y/o exposiciones. 
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