SISTEMAS Y ELECTRONICA

UNIVERSIDAD NACIONAL AUTONOMA DE MEXICQ
FACULTAD DE ESTUDIOS SUPERIORES CUAUTITLAN
LICENCIATURA: INGENIERIA EN TELECOMUNICACIONES,

DENOMINACION DE LA ASIGNATURA:

Control Estocastico
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NUMERO DE CREDITOS: 8
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CLASEALA 4
SEMANA:

Teodricas: 4 | Practicas: O

Semanas
6
de clase:

TOTAL

DE

HORAS:

64

SERIACION OBLIGATORIA ANTECEDENTE: Ninguna

SERIACION OBLIGATORIA SUBSECUENTE: Ninguna

OBJETIVO GENERAL

Al finalizar el curso el alumno identificara los sistemas en los cuales se manejan sefales
aleatorias, modelos de procesos con ruido y algunos sistemas sujetos a perturbaciones de

caracter aleatorio.

INDICE TEMATICO
UNIDAD TEMAS Horas Horas
Teodricas Practicas
1 Estructuras de Control Complejas 24 0
2 Control Estocastico 20 0
3 Control Predictivo 20 0
Total de Horas 64 0
Suma Total de las Horas 64

342



CONTENIDO TEMATICO

1. ESTRUCTURAS DE CONTROL COMPLEJAS

1.1. Control de procesos con grandes retardos.
1.1.1. Problematica de los retardos en control.
1.1.2. Predictor de Smith.
1.1.3. Predictor PI.

1.2. Control de Procesos con perturbaciones medibles.
1.2.1. Control de cascada.
1.2.2. Control anticipativo (feed-forward).

1.3. Otras estructuras de control.
1.3.1. Control por ratio.
1.3.2. Control de gama de partida.
1.3.3. Control de maximos (override).

1.4. Introduccidn al control multivariable.
1.4.1. Introduccion.
1.4.2. Modelado de sistemas multivariables.
1.4.3. Método de Bristol.
1.4.4. Matriz de transferencia del bucle cerrado.
1.4.5. Desacoplo de variables.

2. CONTROL ESTOCASTICO

2.1. ldentificacion de sistemas.

2.1.1. Introduccion.
Propiedades de las sefales aleatorias.
Modelos de procesos con ruidos.
Algunas propiedades.
Modelo de sistema y de las perturbaciones.
Condiciones de identificabilidad.
Condiciones de convergencia.
.1.8. Métodos de identificacion.

2.2.El método de los minimos cuadrados.

2.2.1. ldentificacion mediante el método de los minimos cuadrados.

2.2.2. Minimos cuadrados ponderados.

2.2.3. Minimos cuadrados recursivos.

2.2.4. Enfoque estocastico del método.

2.2.5. Minimos cuadrados generalizados.

2.2.6. Estimacion de los valores de continua.
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3. CONTROL PREDICTIVO

3.1. Control predictivo basado en modelo.

3.1.1. Introduccion.

. Caracteristicas del modelo predictivo de control (MPC).
. Estrategias de los controladores.
. Elementos basicos.
. Modelos del proceso y de las perturbaciones.
. Algoritmos de control predictivo.
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3.2. Controladores predictivos.

3.2.1. Control de Matriz Dinamica.

3.2.2. Control predictivo generalizado.

3.2.3. Formulacién simple del GPC para procesos industriales.
3.3. Otros aspectos del control predictivo.

3.3.1. Control multivariable.

3.3.2. Control con restricciones.

3.3.3. Control robusto.
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BIBLIOGRAFIA COMPLEMENTARIA
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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 | XXX [ X X

Practicas de taller

Practicas de campo

Otras

MECANISMOS DE EVALUACION

ELEMENTOS UTILIZADOS PARA EVALUAR EL PROCESO
ENSENANZA-APRENDIZAJE

A UTILIZAR

Examenes parciales

Examen final

Trabajos y tareas fuera del aula

Participacion en clase

XXX | X

Asistencia

Exposicion de seminarios por los alumnos

PERFIL PROFESIOGRAFICO REQUERIDO PARA IMPARTIR LA ASIGNATURA

LICENCIATURA POSGRADO | AREA INDISPENSABLE

AREA DESEABLE

Ingenieria Mecanica en Control 6, | Control
Eléctrica o, Ingenieria en Electronica
Control 6, Ingenieria
Mecatronica.
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