
 

PROGRAMA DE ASIGNATURA 

 
Nombre del 

curso 
Tópicos Avanzados en Control Automático 

Descripción del 

curso 
Código: 11301 

Tipo: Asignatura 

obligatoria 

Horas presenciales 

semanales TEL: 4-0-0 
Créditos SCT-Chile: 10 

Objetivos 

Objetivo general: 

Diseñar y aplicar correctamente diferentes técnicas avanzadas de control automático. 

 

Objetivos 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 satisfagan diversas especificaciones de diseño. 

• Diseñar satisfactoriamente controladores avanzados efectivos para determinadas aplicaciones. 

Contenidos 

• Introducción al control moderno. 

• Técnicas de control avanzado, tales como: 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 

• Exposiciones. 

• Trabajos de investigación. 

• Desarrollo de proyectos. 
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