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Descripción
del curso

Explorar y aplicar técnicas avanzadas de control automáƟco, integrando conceptos clásicos y modernos
para diseñar controladores efecƟvos que respondan a especificaciones de diseño en aplicaciones de
Ingeniería Eléctrica, con énfasis en simulación y análisis de desempeño.

ObjeƟvos

ObjeƟvo General:
Analizar y diseñar controladores avanzados de control automáƟco, aplicando técnicas clásicas y modernas
para resolver problemas específicos en Ingeniería Eléctrica, evaluando su desempeño mediante
simulaciones computacionales.

ObjeƟvos Específicos:
● 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 saƟsfagan diversas especificaciones de diseño.
● Diseñar saƟsfactoriamente controladores avanzados efecƟvos para determinadas aplicaciones.
● Analizar apropiadamente el desempeño de controladores avanzados en diversos contextos de

aplicaciones.

Contenidos
(Unidades y
Lista de
Contenidos
temáƟcos)

Unidad 1: Fundamentos del Control Clásico y Moderno
● CaracterísƟcas y conceptos del control clásico (e.g., PID, análisis frecuencial).
● Principios del control moderno (e.g., espacio de estados, control ópƟmo).
● Comparación entre enfoques clásico y moderno.

Unidad 2: Técnicas de Control Avanzado
● Control adapƟvo: principios y aplicaciones.
● Control ópƟmo: LQR y LQG.
● Control neuronal: redes neuronales en control.
● Control predicƟvo: MPC y sus variantes.

Unidad 3: Criterios de Selección de Técnicas de Control
● Especificaciones de diseño: estabilidad, robustez, precisión.
● Análisis de fortalezas y debilidades de cada técnica.
● Criterios de selección según el contexto de aplicación.

Unidad 4: Desarrollo e Implementación de Controladores
● Diseño de controladores avanzados mediante simulaciones (e.g., MATLAB/Simulink).
● Implementación computacional de técnicas seleccionadas.
● Validación y ajuste de controladores.

Unidad 5: Análisis y Comparación del Desempeño
● Métricas de evaluación: Ɵempo de respuesta, error, robustez.
● Comparación de desempeño entre controladores.
● Aplicaciones prácƟcas en Ingeniería Eléctrica (e.g., sistemas de potencia, robóƟca).
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Resultados de
aprendizajes
esperados

Resultado de Aprendizaje General:
Diseñar y evaluar controladores avanzados de control automáƟco, integrando técnicas clásicas y modernas
para opƟmizar el desempeño de sistemas en Ingeniería Eléctrica mediante simulaciones computacionales.

Resultados de Aprendizaje Específicos:
1. Caracterizar los conceptos fundamentales del control clásico y moderno, idenƟficando sus

aplicaciones en sistemas eléctricos.
2. Analizar las fortalezas y debilidades de técnicas avanzadas de control, jusƟficando su idoneidad para

problemas específicos.
3. Seleccionar técnicas de control acordes a especificaciones de diseño, considerando estabilidad y

eficiencia.
4. Diseñar controladores avanzados efecƟvos, implementándolos mediante simulaciones

computacionales.
5. Evaluar el desempeño de controladores avanzados, comparando resultados en diversos contextos de

aplicación.

Modalidad de
evaluación

Estrategias Metodológicas
El curso se desarrolla mediante clases exposiƟvas dialogadas que introducen los fundamentos teóricos del
control clásico y moderno, complementadas con seminarios donde los estudiantes presentan avances de
sus proyectos y discuten aplicaciones prácƟcas. Se enfaƟza el diseño y simulación de controladores
uƟlizando herramientas como MATLAB/Simulink. Durante el trabajo autónomo, los estudiantes invesƟgan
técnicas específicas y desarrollan un proyecto aplicado, ajustado a problemas reales de Ingeniería
Eléctrica.

Evaluación
Las evaluaciones se realizarán por medio de: tareas, trabajos de invesƟgación, proyectos y/o exposiciones.
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