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Objetivo General

Al terminar el curso el alumno sera capaz de usar los métodos de optimizacion basicos para maximizar
beneficios (o minimizar costos) de sistemas que involucran desplazamientos fisicos, procesos
econdmicos, etc., y que se representan matematicamente mediante sistemas de control.

Objetivos Especificos

Considerando un modelo dindmico, el alumno deberd distinguir las variables de estado, las variables
de control admisibles, la ley de conservacion que determina el modelo.

Entender un problema de optimizacion mediante la modelaciéon de un sistema de control y una
funcional.

Mediante ejemplos, diferenciar diferentes desempefios en un sistema de control dado y estudiar sus
principales propiedades.

Estudiar los elementos basicos del cédlculo de extremos de una funcional mediante el calculo de
variaciones.

Para un modelo dado, describir los diferentes tipos de funcionales, asi como de sus extremos
correspondientes.

Describir las condiciones necesarias para la existencia del control dptimo

Estudiar el principio del minimo de Pontryagin

Precisar los problemas de tiempo minimo y control minimo.

Estudiar el principio de optimalidad de la programacion dinamica

Desarrollar una aplicacion de la programacion dinamica y estudiar las caracteristicas de la solucion.

Estudiar la ecuacion de Hamilton-Jacobi-Bellman.

Contenido Sintético

Sistemas de control: Representacion mediante variables de estado, sistemas lineales, sistemas
discretos. Solucion de un sistemas de control. Ejemplos.

Control optimo y Célculo de variaciones: Medidas de desempefio. Funcionales y ejemplos.
Condiciones necesarias para el control éptimo. Principio del minimo de Pontryagin. Problemas
de tiempo minimo y control.

Programaciéon Dinamica. El principio de optimalidad y sus aplicaciones. Las relaciones de

recurrencia en la programacion dinamica. Procedimiento computacional para sistemas de control. La

Ecuacion de Hamlton-Jacobi-Bellman

Modalidad De Enseiianza Modalidades De Evaluacion

El profesor ejemplificara los conceptos i E1 profesor evaluarda los conocimientos y
involucrados en la teoria de control Optimo. J§ habilidades desarrollados en el curso mediante las
Promovera el estudio de los métodos del§ practicas computacionales, tareas y talleres de
optimizaciéon con computadora. Aplicara los |l ejercicios, participacion en clase y examenes
resultados teoéricos a un problema real. escritos.




Se recomienda que el profesor posea las siguientes caracteristicas:

Cuente con una so6lida formaciéon matematica en Ecuaciones Diferenciales y sistemas de control y
materias relacionadas con ésta area. Esté familiarizado con las aplicaciones de los sistemas de control.
Tenga disposicion para incorporar el empleo de recursos computacionales en la ensefianza de este curso.

1. Kirk Donald E., Optimal Control Theory: An Introduction, Dover, 01 Apr 2004.
2. L. Elsgoltz, Ecuaciones Diferenciales y Calculo Variacional, Ed. MIR Tercera Edicion.




