EDUCACION

DOCTORADO EN OPTOMECATRONICA
EN COMPETENCIAS PROFESIONALES

ASIGNATURA DE TECNICAS DE CONTROL NO CONVENCIONALES

PROPOSITO DE . , . . L ] .
Al finalizar este curso el alumno seré capaz de identificar las técnicas mas apropiadas de control para
(IPRIENDIZERI S RIS A cada problema en particular y aplicarlas de manera eficiente
ASIGNATURA P P yap :
CUATRIMESTRE QUINTO
PRESENCIALES |NO PRESENCIALES PRESENCIALES NO PRESENCIALES
TOTAL DE HORAS HIOHAS Ui
SEMANA
75 15 5 1
HORAS DEL SABER
UNIDADES DE APRENDIZAJE RIDRAS DIEE SAEER HACER e
P NP P NP P NP
I. Control adaptable. 10 0 15 5 25 5
II. Control difuso. 10 0 15 5 25 5
Ill. Redes neuronales. 10 0 15 5 25 5
TOTALES 30 0 45 15 75 15
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COMPETENCIA A LA QUE CONTRIBUYE LA ASIGNATURA

De acuerdo con la metodologia de disefio curricular de la DGUTYP, las competencias se desagregan en dos niveles de desempefio: Unidades

de Competencias y Capacidades.

La presente asignatura contribuye al logro de la competencia y los niveles de desagregacién descritos a continuacion:

COMPETENCIA: Implementar técnicas avanzadas de control para sistemas con incertidumbres en los parametros o en la estructura de su

modelo.

UNIDADES DE COMPETENCIA

CAPACIDADES

CRITERIOS DE DESEMPENO

Implementar técnicas de control
para casos especiales en los que
se cuenta con un modelo, pero los
parametros son desconocidos /
variables o0 para cuando la
estructura  del modelo es
desconocida, pero se tiene acceso
a la medicion de sus entradas y
salidas.

Analizar la necesidad de utilizar
técnicas no convencionales de
control de acuerdo a las
caracteristicas del sistema.

Aplicar técnicas de identificacion de
parametros para sistemas
variantes en el tiempo o con
incertidumbres.

Disefiar leyes de control
adaptables ante el cambio de
parametros del sistema.

Reporte de andlisis de error de estimacion de parametros.

Reporte de analisis de convergencia de parametros y del error para

sistema de estimacion en linea.

Implementar leyes de control libres
del modelo de la planta, mediante
sistemas difusos vy redes
neuronales.

Reporte de analisis comparativo de técnicas de control mediante criterios
como error en estado estacionario, tiempo de establecimiento, error

cuadratico medio.
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UNIDADES DE APRENDIZAJE

UNIDAD DE

APRENDIZAJE

I. Control adaptable.

PROPOSITO
ESPERADO

Disefiar estrategias de control adaptable para sistemas con pardmetros variables o desconocidos.

HORAS TOTALES

P NP
25 5

HORAS DEL P
SABER 10

NP

HORAS DEL P NP

0

SABER HACER 15 5

TEMAS

SABER
DIMENSION CONCEPTUAL

SABER HACER
DIMENSION ACTUACIONAL

SER
DIMENSION
SOCIOAFECTIVA

Introduccion

Sistemas de control adaptables
Proceso de identificacion

Identificar los elementos de un sistema de
control adaptable del tipo autosintonizado.

Analitico
Proactivo
Autébnomo
Responsable
Ordenado
Observador
Disciplinado

Identificacion de

sistemas

Identificacion fuera de linea
Identificaciéon en linea

linea.

Implementacién del algoritmo de minimos
cuadrados para identificacion fuera de linea.
Implementacion de la version recursiva en

Analitico
Proactivo
Autébnomo
Responsable
Ordenado
Observador
Disciplinado

Control adaptable

Control auto sintonizable

Implementaciéon de un sistema de control PID
adaptable indirecto

Analitico
Proactivo
Autébnomo
Responsable
Ordenado
Observador
Disciplinado
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PROCESO DE EVALUACION ) Eggﬁ&ggﬁ
TECNICAS
SUGERIDAS DE MATERIALES Y
N INSTRUMENTO ENSENANZA Y AU | TAL | OT EQUIPOS
EVIDENCIA DE DESEMPENG EVALUACION APRENDIZAJE | LA |LER| RO
Para acreditar la asignatura debera tener una calificacion | Reportes de Solucién de problemas | X X Material y equipo de
minima de 8. Se realizar4 una evaluacion integral basada en | practicas de Exposicion laboratorio.
los siguientes aspectos. Dominio del contenido del curso. | laboratorio. Tareas de investigacion Pizarron. Plumon.
Participacion en las sesiones tedricas y practicas. Puesta en | Ejercicios Practicas de laboratorio Material impreso.
marcha de experimentos de laboratorio. Capacidad para la | practicos. Software
solucibn de problemas incluyendo programas por | Proyecto. especializado.
computadora. Computadora.
Internet.
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UNIDAD DE
APRENDIZAJE

Il. Control difuso.

PROPOSITO ESPERADO

Disefiar estrategias de control difuso para sistemas con modelo matematico desconocido.

P NP HORAS DEL P NP HORAS DEL P NP
HORAS TOTALES 25 |5 SABER 10 0 SABER HACER 15 5
SER
SABER SABER HACER <
TEMAS - p DIMENSION
DIMENSION CONCEPTUAL DIMENSION ACTUACIONAL SOCIOAFECTIVA
Légica difusa Variables lingtisticas Implementacion del proceso de fusificacion | Analitico
Representacion de conjuntos difusos mediante funciones de pertenencia Proactivo
Auténomo
Responsable
Ordenado
Observador
Disciplinado
Controladores Elementos de un controlador difuso Implementacion de la interfaz  de | Analitico
difusos Logica de decisiones defusificacion Proactivo
Disefio de controladores con base en|Auténomo
Mamdani Responsable
Ordenado
Observador
Disciplinado
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PROCESO DE EVALUACION

EVIDENCIA DE DESEMPENO

INSTRUMENTO
EVALUACION

ESPACIO DE

TECNICAS FORMACION
SUGERIDAS DE MATERIALES Y
ENSENANZA Y AU | TAL | OT EQUIPOS
APRENDIZAJE LA |LER | RO

Para acreditar la asignatura debera tener una calificacion
minima de 8. Se realizar4 una evaluacion integral basada en

Reportes de
practicas de

Solucién de problemas | X X

Exposicion laboratorio.

los siguientes aspectos. Dominio del contenido del curso. | laboratorio. Tareas de investigacion Pizarron. Plumon.
Participacion en las sesiones tedricas y practicas. Puesta en | Ejercicios Practicas de laboratorio Material impreso.
marcha de experimentos de laboratorio. Capacidad para la | practicos. Software
solucibn de problemas incluyendo programas por | Proyecto. especializado.
computadora. Computadora.
Internet.
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UNIDAD DE
APRENDIZAJE

Ill. Redes neuronales.

PROPOSITO ESPERADO

Disefiar estrategias de control usando redes neuronales para sistemas adaptables.

HORAS TOTALE

P NP
25 5

S

HORAS DEL P
SABER

NP
10 0

HORAS DEL
SABER HACER

TEMAS

SABER
DIMENSION CONCEPTUAL

SABER HACER
DIMENSION ACTUACIONAL

SER
DIMENSION
SOCIOAFECTIVA

Introduccién a las
redes neuronales

Modelo matematico de neuronas artificiales

Implementacion  del retro

propagacion

algoritmo de

Analitico
Proactivo
Autébnomo
Responsable
Ordenado
Observador
Disciplinado

Entrenamiento de
redes neuronales

Disefio y simulacién de redes neuronales

Uso del método de gradiente descendiente
para entrenamiento de redes neuronales

Analitico
Proactivo
Autébnomo
Responsable
Ordenado
Observador
Disciplinado

Controles con red
neuronales

es |Control adaptable basado en

neuronales

redes

Disefio e implementacion de controles
adaptables con redes neuronales

Analitico
Proactivo
Auténomo
Responsable
Ordenado
Observador
Disciplinado
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PROCESO DE EVALUACION ) Eggﬁ&ggﬁ
TECNICAS
SUGERIDAS DE MATERIALES Y
N INSTRUMENTO ENSENANZA Y AU | TAL | OT EQUIPOS
EVIDENCIA DE DESEMPENO EVALUACION APRENDIZAJE | LA |LER| RO
Para acreditar la asignatura debera tener una calificacion | Reportes de Solucién de problemas | X X Material y equipo de
minima de 8. Se realizar4 una evaluacion integral basada en | practicas de Exposicion laboratorio.
los siguientes aspectos. Dominio del contenido del curso. | laboratorio. Tareas de investigacion Pizarron. Plumon.
Participacion en las sesiones tedricas y practicas. Puesta en | Ejercicios Practicas de laboratorio Material impreso.
marcha de experimentos de laboratorio. Capacidad para la | practicos. Software
solucibn de problemas incluyendo programas por | Proyecto. especializado.
computadora. Computadora.
Internet.
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