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DENOMINACION DE LA ASIGNATURA:
Control Adaptable
IDENTIFICACION DE LA ASIGNATURA

MODALIDAD: Curso

TIPO DE ASIGNATURA: Teorico-Practica

SEMESTRE EN QUE SE IMPARTE: Noveno
CARACTER DE LA ASIGNATURA: Optativa de Eleccion
NUMERO DE CREDITOS: 8

HORAS DE TOTAL
CLASEALA 5 Teoéricas: 3 | Practicas: 2 gzr:laa r;a: 16 | DE 80
SEMANA: - HORAS:

SERIACION OBLIGATORIA ANTECEDENTE: Ninguna
SERIACION OBLIGATORIA SUBSECUENTE: Ninguna

OBJETIVO GENERAL
Al finalizar el curso el alumno conocera las principales técnicas de analisis utilizadas en la
teoria de control difuso.

INDICE TEMATICO
Horas Horas
UNIDAD TEMAS Tebricas Practicas
1 Sistemas de Control Adaptivo 6 4
2 Condiciones de Estabilidad 8 8
3 Diseno del Bloque Conductor 10 8
4 Disefno del Mecanismo de Adaptacion 14 8
3) Plataforma de Control y Optimizacién 10 4
Total de Horas 48 32
Suma Total de las Horas 80
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CONTENIDO TEMATICO

. SISTEMAS DE CONTROL ADAPTIVO

1.1. Control predictivo, control adaptivo y control adaptivo-predictivo.

1.2. Diagrama de bloques y ecuaciones basicas.

1.3. Las dos funciones del modelo adaptivo-predictivo.

1.4.Condiciones de estabilidad para el disefo del bloque conductor y del
mecanismo de adaptacion.

. CONDICIONES DE ESTABILIDAD

2.1. Criterio de estabilidad de Liapunov.
2.2.Verificacion de la condiciones de estabilidad.

. DISENO DE BLOQUE CONDUCTOR

3.1. Estrategia basica del control predictivo.
3.2. Estrategia extendida de control predictivo.
3.3. Horizonte de proyeccion.

. DISENO DEL MECANISMO DE ADAPTACION

4.1.Fundamentos basados en la teoria de estabilidad de sistemas.
4.2.Caso ideal, estabilidad asintética.

4.3.Caso real, estabilidad global.

. PLATAFORMA DE CONTROL Y OPTIMIZACION

5.1. Plataforma ADEX COP para el control y optimizacion de procesos.
5.1.1. Utilidades de la plataforma.
5.1.2. Procesador, supervisor y simulador.

5.2. Estructura de software.

5.3. Definicidn de entradas/salidas.

5.4. Diseno de estrategias de control y optimizacion.

PRACTICAS DE LABORATORIO

Sistemas de Control Adaptivo.
Condiciones de Estabilidad.

Disefo del Bloque Conductor.

Disefio del Mecanismo de Adaptacion.
Plataforma de Control y Optimizacion.
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SITIOS WEB RECOMENDADOS

e hitp://www.dgbiblio.unam.mx (librunam, tesiunam, bases de datos digitales)
e http://www.copernic.com
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SUGERENCIAS DIDACTICAS RECOMENDADAS PARA IMPARTIR LA
ASIGNATURA

SUGERENCIAS DIDACTICAS A UTILIZAR

Exposicion oral

>

Exposicién audiovisual

Ejercicios dentro de clase

Ejercicios fuera del aula

Lecturas obligatorias

Trabajo de investigacion

X[ XX | XXX

Practicas de laboratorio

Practicas de campo

Otras

MECANISMOS DE EVALUACION

ELEMENTOS UTILIZADOS PARA EVALUAR EL PROCESO A UTILIZAR
ENSENANZA-APRENDIZAJE

Examenes parciales

Examen final

Trabajos y tareas fuera del aula

XXX | X

Participacion en clase

Asistencia

Exposicion de seminarios por los alumnos

PERFIL PROFESIOGRAFICO REQUERIDO PARA IMPARTIR LA ASIGNATURA

LICENCIATURA POSGRADO | AREA INDISPENSABLE | AREA DESEABLE

Ingenieria Mecanica en Control o, | Control
Eléctrica o, Ingenieria en Electronica
Comunicaciones y
Electronica
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