Guia docente 2008/2009

Plan 290 Ing.Automatica y Electronica Ind.
Asignatura 44151 OPTIMIZACION Y CONTROL OPTIMO

Grupo 1

Métodos de optimizacién y control 6ptimo. Programacién matematica. Técnicas numéricas.

|. Optimizacion estatica.

1. El principio del minimo de Pontryagin.

IIl. Programacién dindmica.

IV. El regulador 6ptimo lineal cuadratico.

V. Elfiltro de Kalman.

VI. El controlador 6ptimo lineal cuadratico gaussiano (LQG).

En esta asignatura se imparten los conocimientos basicos de optimizacién estéatica y dindmica y su aplicacion al
disefo de sistemas de control industrial.

|. Optimizacion estatica.

1. El principio del minimo de Pontryagin.

IIl. Programacién dinamica.

IV. El regulador éptimo lineal cuadratico.

V. Elfiltro de Kalman.

VI. El controlador 6ptimo lineal cuadratico gaussiano (LQG).

Resolucién de problemas de optimizacion y control éptimo utilizando MATLAB. Aplicacion al disefio de controladores
para plantas fisicas reales de laboratorio.

Examen escrito de teoria y problemas (2/3).
Asistencia e informe de précticas (1/3).

Luenberger. "Linear and Nonlinear Programming”. Addison Wesley. 1993.
Kirk. "Optimal Control Theory". Prentice Hall. 1970.
Anderson y Moore. "Optimal Control: Linear Quadratic Methods". Prentice Hall. 1990.
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