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1.- DEPARTAMENTO de COMPUTACIÓN 

• 2.- NOMBRE DEL CURSO: Teoría de Control para software auto-adaptativo 

3.- DOCENTES: 
RESPONSABLE/S: Pro.  Dr.  Antonio Filie" 
COLABORADORES: 
AUXILIARES: 

4.- CARRERA de DOCTORADO 

5.- AÑO: 2018 	 CUATRIMESTRE/S: Curso de Invierno 

6.- PUNTAJE PROPUESTO PARA CARRERA DE DOCTORADO: 

7.- DURACIÓN (anual, cuatrimestral, bimestral u otra): 1 semana 

8.- CARGA HORARIA SEMANAL: 15hs 

Teóricas: 7 
Problemas: 8 
Laboratorio: 	  
Seminarios: 	  
Teórico — Práctico: 	  
Salida a Campo: 	  

9.- CARGA HORARIA TOTAL: 15hs 

10.- FORMA DE EVALUACIÓN: Trabajo práctico final y coloquio oral 

11.- PROGRAMA ANALÍTICO: 

- Software autoadaptativo: estado del arte y desafíos. 
- Teoria de control para adaptación de software 
- Introducción básica a la teoría de control clásica 
- Identificación y control adaptativo para sistemas tipo SISO 
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- Priorización de objetivos y control cascada de software 	 \ ¿I- 

'•-•,.,,,,,',9-1«,<,•iw\' - configuración de métrica y no métrica de parámetros de software. 
- identificación del espacio de estados y modelos. 
- Control predictivo para adaptación de software multiobjetivo 

 

- desafíos abiertos y direcciones futuras. 

Esquema de clases: 
1. Introducción 

a. Adaptación en software y en el mundo físico 
b. Introduccion basica a teoría de control: sistemas lineales, PIDs, control optima! 

2. Control de sistemas SISO: 
a. Repaso de problemas de control simples. 
b. Aprendizaje de modelos de sistemas SISO 
c. Generación de controladores PID para sistemas SISO 
d. Controladores PID: Análisis de  tradeoffs  entre configuración y robustez  vs  velocidad 
e. Implementación de un controlador para un  encoder  de video en linux (parte 1). 

3. 	Priorización de objetivos y control en cascada 
a. Implementación de un controlador para un  encoder  de video en linux (parte 2). } 
b. El problema del control multiobjetivo:  tradeoffs  y relajación} 
c. Priorización de objetivos y control en cascada 
d. Exención del  encoder  de video para manejar dos objetivos (parte 1) 

4. Control en cascada con configuración de espacio de estados finita: 
a. Exención del  encoder  de video para manejar dos objetivos (parte 2) 
b. No todos los sistemas nacen continuos: manejando configuraciones de estados finitas 

y no numéricas. 
c. Resolución adaptativa para finitización automática de configuraciones continuas de 

estados. 
d. Modelado finito de espacios numéricos como variables booleanas del video  encoder.  

5. Control de modelo predictivo y conclusiones 
a. Limitaciones y priorización de objetivos en control de cascada. 
b. Aprendizaje del espacio de estados en  Model Predictive  Control (MPC) 
c. Punciones de utilidad, control  optimal,  y complejidad. 
d. Como adaptaria un controlador MPC el video  encoder  implementado? 
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