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Unidad de aprendizaje 

Sistemas de control autoadaptable y robusto II 

Sem Tipo Seriación Carga Cred 
3 / 4 Curso-Taller Sistemas de control autoadptable y robusto I 80 hrs. 5 

Presentación de la Unidad de Aprendizaje 

En este curso se estudian técnicas avanzadas de control no lineal derivadas de los 
ámbitos del control adaptativa y de la teoría de sistemas robustos. 

Objetivo General 

Aplicar las características de diseño y operación de los sistemas avanzados de control 
basados en la auto-adaptación y la teoría de sistemas robustos. 

Contenido 

Unidad 1. Revisión de las características de Auto-adaptabilidad y Teoría de Sistemas 
Robustos 

Unidad 2. Integración “Backstepping” y su diseño iterativo 

Unidad 3. Control por modelo de referencia y control por modelo de referencia de 
sistemas lineales 

Unidad 4. Leyes adaptativas y su analsis de estabilidad  

Unidad 5. Control adaptivo de sistemas no linealies y “backsteeping” adaptativo 
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Criterios de Evaluación 

Evaluaciones parciales......................................60% 
Tareas y trabajos de investigación……………..40% 


