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l. DATOS GENERALES

11 ASIGNATURA : CONTROL INTELIGENTE
1.2 CcODIGO : ES029

1.3 CONDICION : Electivo

1.4 REQUISITOS : 63( ES921);64(ES922)
15 HORAS SEMANALES : 4 horas (2T ,2P)

1.6 CREDITOS 14

1.7 CICLO : X (decimo)

1.8 SEMESTRE ACADEMICO 1 2021-A

1.9 DURACION : 64 horas
1.10 DOCENTE : Dr. Jacob Astocondor Villar
1. SUMILLA

Es de naturaleza tedrica, practica e experimental, brinda los conocimientos sobre
redes neuronales artificiales. Caracteristicas de las redes neuronales. Redes
neuronales con conexién hacia adelante. Redes neuronales retroalimentados.
Aplicaciones de las redes neuronales. Logica Difusa. Control con logica difusa.
Sistemas hibridos.



[ll. COMPETENCIAS DE LA ASIGNATURA

Competencia general: Al concluir la asignatura el estudiante estara capacitado en altos niveles de
competencia para comprender y aplicar los conceptos, principios, herramientas del modelamiento y
control inteligente aplicado a sistemas lineales y no lineales, en la descripcién de los procesos y
areas de una organizacion, disefiando modelos viables de estos para un mejor estudio, utilizando la
simulacién y dinamica del sistema, para poder optimizar dichos procesos tomando en cuenta una
mejora continua de la organizacion, valorando la importancia del conocimiento de dinamica de
sistemas adquirido en el desarrollo de su ejercicio profesional.

Competencias de la asignatura

Competencias

Capacidades

Actitudes

Estudia y comprende los
conceptos asociados a la
simulacién y desarrollo de
algoritmos usando las
redes neuronales
artificiales. El tipo de
aprendizaje se desarrolla
en base a un aprendizaje
supervisado..

Describe y ejemplifica con
exactitud las partes de un sistema
inteligente mediante las redes
neuronales, a través de ejercicios.
Propone con eficacia modelos de
procesos, identificando con
claridad las reglas que lo
gobiernan, que seran usados en la
simulacién del proceso, dado un
caso de la situacion problemay
haciendo uso de los conceptos
impartidos

Experimenta eficientemente con el
modelo propuesto, logrando
obtener la mejora de este, a
través de los casos proporcionales

Investiga y desarrolla
proyectos con algoritmos
usando redes neuronales

Estudia y comprende los
conceptos asociados a la
simulacion y desarrollo de
algoritmos usando la
l6gica difusa. El tipo de
razonamiento es
desarrollado segun la
inferencia difusa de
Mamdani y Sugeno

Describe y ejemplifica con
exactitud las partes de un sistema
inteligente mediante la légica
difusa, a través de ejercicios
Propone con eficacia modelos de
procesos, identificando con
claridad las reglas que lo
gobiernan, que seran usados en la
simulacién del proceso, dado un
caso de la situacion problema y
haciendo uso de los conceptos
impartidos

Experimenta eficientemente con el
modelo propuesto, logrando
obtener la mejora de este, a
través de los casos proporcionales

Investiga y desarrolla
proyectos con Algoritmos
usando logica difusa y
sistemas hibridos



https://docs.google.com/document/d/1Y5IUpzvSCadXh5tgUypLQNIhHZvoiiKHRaokuUkz81k/edit?usp=sharing
http://innovacioneducativa.upb.edu/files/2018/10/imagennoticia.jpg

IV. PROGRAMACION POR UNIDADES DE APRENDIZAJE

Unidad N° 01: Redes Neuronales. Conocimiento de los conceptos basicos de las redes neuronales
artificiales clasicas como la monocapa y la multicapa de una capa oculta; Disefio de aplicaciones de
reconocimiento de patrones usando redes neuronales artificiales clasicas. Utilizando plataforma
virtual y software de simulacién para las aplicaciones

Duracion:8 Semanas

Fecha de Inicio: 4/05/2021 | Fecha de Término: 22/06/2021

Capacidad especifica de la asignatura

e Describe y ejemplifica con exactitud las partes
de un sistema inteligente mediante las redes
neuronales, a través de ejercicios y haciendo
uso de las diapositivas de clase a nivel
individual y grupal.

e Propone con eficacia modelos de procesos,
identificando con claridad las reglas que lo
gobiernan, que seran usados en la simulacion
del proceso, dado un caso de la situacion
problema y haciendo uso de los conceptos
impartidos en clase a nivel colaborativo.

Capacidad de investigacion cientifica

e Experimenta eficientemente con el modelo
propuesto, logrando obtener la mejora de este,
a través de los casos proporcionales y haciendo
uso de los conceptos dados en clase.

CONTENIDO CONTENIDO
SEMANA | CONTENIDO CONCEPTUAL PROCEDIMENTAL | ACTITUDINAL INDICADORES
Introduccion a la inteligencia Deductivo, Exposicion Comprension
Sesionl | artificial. Definiciones. Psicoldgico o Participativa formative
4/05/2021 | Terminologia basica.. Alcances | flexible, activo Taller ABC
4horas | de [a inteligencia artificial. Hoja de
Areas de lainteligencia transferencia
artificial. (guia de
Percepcion y accion. ejercicios
Implementacién de sistemas propuestos)
béasicos con inteligencia
artificial.
Sesion2 | Fyndamentos bésicos de las
11/05/2021 | yedes neuronales. Red neuronal
4horas | piplggica. Modelo de una red
neuronal artificial. Tipos de
funciones de activacion.
Sesion3 Unidad légica threshold y Deductivo, flexible, Expositiva, Comprension
151/0:/ 2021 | yectores. Espacio de patrones. activo participativa formative
oras

Red neuronal perceptron.
Aplicaciones y limitaciones del




Sesion4

Sesion5

perceptron. Algoritmos con
aprendizaje supervisado
correccion de error:
perceptron con momentum.
Red Adaline y el algoritmo
de Widrow Hoff.

Algoritmos basados en
gradiente.

Algoritmo LMS. Algoritmo
propagacion inversa.

Redes neuronales multicapa
(MLP). Capacidad de
generalizacion de una red.
Algoritmo propagacion
inversa.

Hojas de
transferencia
(taller)

Sesion6
17/04/2021
4 horas

Sesion7
18/04/2021
4 horas

Aplicaciones del perceptron
multicapa como clasificador
de patrones y como
aproximador de funciones no
lineales. Funcion de la red
neuronal como polinomio
multivariable.

Anédlisis y disefio de sistemas
de control no lineal. Funcién
descriptiva del
neurocontrolador. Ciclos
limites del neurocontrolador.
Disefio del neurocontrolador.

Redes con aprendizaje

no supervisado.

Redes asociativas. Redes
recurrentes.

Red de Hopfield.
Aplicaciones con algoritmos
no supervisados.

Deductivo, flexible,
activo

Expositiva,
participativa

Comprension
formative

Hoja de
transferencia
(taller)

Sesion8
24/04/2021
6 horas

25/04/2021
4 horas

Evaluacioén de
Trabajos.
Sustentacion

Examen parcial

Flexible

ABC

Paper a Publicar




Unidad N° 02: Logica Difusa.

Métodos y técnicas de inteligencia artificial con logica difusa basado en la logica difusa, utilizando plataforma
virtual ( google Meet, Zoom , software de simulacion )

Duracion: 8 Semanas

Fecha de Inicio: 29/05/2021 | Fecha de Término: 24/08/2021

Capacidad especifica de la asignatura e Describe y ejemplifica con exactitud las partes de un
sistema inteligente mediante la I6gica difusa, a través
de ejercicios

e Describe y ejemplifica con exactitud las partes de un
sistema inteligente mediante la I6gica difusa, a través
de ejercicios

Capacidad de investigacion cientifica e Experimenta eficientemente con el modelo propuesto,
logrando obtener la mejora de este, a través de los
casos proporcionales y haciendo uso de los conceptos
dados a conocer

PROGRAMACION DE CONTENIDOS
CONTENIDO CONTENIDO
SEMANA | CONTENIDO CONCEPTUAL PROCEDIMENTAL | ACTITUDINAL INDICADORES
. Introduccion a la légica difusa. Deductivo, Exposicion Comprension
Sesion9 Crisp y ldgica difusa. Porque Psicoldgico o Participativa formativa
usar la légica difusa en control. | flexible, activo Taller ABC Hoja de
Sesion10 | Metodologias usadas en el tran'sferenma
control difuso. Diferencias entre (9”'3_ d_e
un conjunto difuso y no difuso. Ejercicios
propuestos)
Sesion11l Conjunto difusos. Funciones de | Deductivo, o flexible, | Exposicion Comprension
pertenencia. Operadores activo Participativa formative
elementales para l6gica difusa. Taller ABC
Aplicaciones. Hoja de
transferencia

Sesion12 | Relaciones difusas y sus (quia de

aplicaciones. Teoria del ejercicios
razonamiento aproximado. propuestos)
Fuzzificador. M&quina de

inferencia difusa.

Defuzzificador. Razonamiento

de Mamdani. Razonamiento de

Takagi--Sugeno.

Sesion13 Estructuras basicas de un Deductivo, o flexible, | Exposicion Comprension
controlador difuso. Obtencidn de | activo Participativa formative
la base de reglas. Taller ABC

Comportamiento de los




controladores difusos.
Representacién usando
caracteristicas 2D. Influencia de
la funciones de pertenencia en la
base de reglas. Representacion

Hoja de
transferencia
(guia de
ejercicios
propuestos)

usando las caracteristicas 3D.

Disefio del controlador difuso-P.

Sesion14 . .
Disefio del controlador difuso-
PID.
Aplicaciones de disefio del Deductivo, o flexible, | Exposicion Comprension
controlador difuso de linea base | activo Participativa formative
. Taller ABC
Sesion1S Evaluacion de trabajo. Hoja de
Sustentacion transferencia
(guia de
. ejercicios
Sesion16 Examern final propuestos)
Sesionl7
Examen sustitutorio
V. ESTRATEGIAS METODOLOGICAS
Basado en el modelo educativo de la UNAC, de acuerdo a las competencias de las
asignaturas y temas a trabajar; se desarrollara las siguientes estrategias
metodoldgicas de ensefianza - aprendizaje:
a. EXPOSICIONES MAGISTRALES-virtual
b. APRENDIZAJE BASADO EN PROYECTOS virtual
C. APRENDIZAJE BASADO EN PROBLEMAS virtual
d. ESTUDIO DE CASOS_virtual
€. APRENDIZAJE INVERTIDO virtual
f. APRENDIZAJE COLABORATIVO
g. APRENDIZAJE POR DISENO E INNOVACION _virtual
h. AULA VIRTUAL
VI. MATERIALES EDUCATIVOS Y OTROS RECURSOS DIDACTICOS

Se utilizaran los siguientes materiales y recursos didacticos:

PLATAFORMA VIRTUAL
EQUIPO ADICONALES PARA TELECONFERENCIAS
FICHAS, SEPARATAS Y APUNTES

SOFTWARE: MATLAB , MPLABX, SCILAB
7

a0 T



https://drive.google.com/file/d/1VRb1l9_Ori6cLzUcXm67ZvdpR5_sCieJ/view?usp=sharing
https://drive.google.com/file/d/1uBQEZgqn9L2-5hZaji2BfWIytED2VXny/view?usp=sharing
https://drive.google.com/file/d/196AoCWt70VFO8OrJuSWy1nN_y_xT-cih/view?usp=sharing
https://drive.google.com/file/d/1asrrw_lJn5vXohfkn0iEezb76VUFt_gM/view?usp=sharing
https://drive.google.com/file/d/1FlScV-oqmcdo6RfdAit2mOHEF7h_MWZM/view?usp=sharing
https://drive.google.com/file/d/1O9oK8Sp9532L3zaouKRG2vJEA0aXALgi/view?usp=sharing
https://drive.google.com/file/d/1URG76iX3gWCwliNNiN6o3K5GawSbBLEx/view?usp=sharing
https://drive.google.com/file/d/1QS3tuQK1oJhwPfQLGtrWQnx-6-HDvD70/view?usp=sharing

VIl. EVALUACION

En cumplimiento del modelo educativo de la universidad, el sistema de evaluacion de la
asignatura, consta de cinco criterios

Evaluacién de conocimientos 40% (Parcial, final)

e Evaluacion de procedimientos 30% (laboratorios virtuales).
e Evaluacion de investigacion formativa 15% (concretada en el producto acreditable)
e Evaluacion actitudinal 10%.

Formula;
PF =0.4 (EP+EF)/2 + 0.3 (LAB) + 0.2( PI) + 0.1 (A)

Donde:

EP: Examen parcial

EF: Examen final

LAB: Laboratorio (simulacion virtual)
PI: Proyecto de investigacion

A= Actitud

Nota:

VIII. El Examen Sustitutorio (ES) reemplaza la menor de las notas EP y EF, siempre que el
Promedio Final (PF) sea mayor o igual a 5.
IX. Los productos de la investigacion formativa (P2) son informes finales, proyectos,
monografias, ensayos, revisar la rabrica de evaluacion en el anexo 5 : del Reglamento de
investigacién formativa.

Bellavista abril del 2021


https://www.unac.edu.pe/images/transparencia/documentos/resoluciones-consejo-universitario/2018/150-18-CU%20REGLAMENTO%20INVESTIGACION%20FORMATIVA%20-%20LACC%20AL%20(ANEXO).pdf
https://www.unac.edu.pe/images/transparencia/documentos/resoluciones-consejo-universitario/2018/150-18-CU%20REGLAMENTO%20INVESTIGACION%20FORMATIVA%20-%20LACC%20AL%20(ANEXO).pdf
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