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OBJETIVO(S): ' -
Al finalizar la UEA el alumno-serd capaz de:
l. Identificar y describir conceptos Y herramientas dtiles para la
optimizacidon de procesos. ]
<. Aplicar los conceptos y las herramientas en casos de estudio.
3. Identificar, describir vy aplicar conceptos, herramientas Yy técnicas de
control clasico. ’ |
4. Disenar y aplicar numéricamente técnicas de control en procesos quimicos y
biotecnoldgicos. — -
CONTENIDO SINTETICO:
1. Preliminares matematicos.
2. Programacidn lineal.
3. Introduccidn a la programacidn no-lineal.
4. Control Clasico PID.
|2+ Aplicaciones en sintesis y disefio de procesos quimicos y biotecnoldgicos.
6. Aplicaciones en la optimizacién y control de procesos continuos.
MODALIDADES DE CONDUCCION DEL PROCESO ENSENANZA-APRENDIZAJE:
Clase tedrica con resolucidn de problemas a cargo del profesor con
participacidén activa del alumno.. En las clases se darin a conocer conceptos vy
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herramientas para la optimizacidn.y control de procesos. — -
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—-—'-—'—MODALIDADES DE EVALUACION: ~. —
[Dos—evaluaciones periddicas (80%), -y el desarrollo’ ‘de soluciones a problemas -
de ingenieria (20%), y una evaluaC1on terminal de ser necdesaria. -
BIBLIOGRAFIA NECESARIA O RECOMENDABLE:
_1,;F5is§,_ﬁjfﬁ'Hfomann, D., Optimization: Theory and Practice. Springer,
~ 2010, ' —. _

2. Fishback, P.E. Linear and nonlinear programming with Maple: an

interactive, applications-based approach. Chapman & Hall/CRC, Boca Raton,
| . 2010. i o

3. Luenberger, G. Linear and nonlinear programming. Kluwer Academic, Boston,
2003. | |

4. Griva, I., Nash, S. and Sofer, A. Linear and nonlinear optimization,
Society for Industrial and Applied Mathematics. Philadelphia. 2009. -

5. Ravindran, A. Operations research methodologies. CRC Press, Boca Raton,

- 2009. _

6. Biegler, L. T. Nonlinear programming : concepts, algorithms, and
applications to chemical processes. Society for Industrial and Applied
Mathematics: Mathematical Programming Society, Philadelphia, 2010.

7. Ogunnaike, B.A., Ray, W.H. Process dynamics, modeling, and control. New
York: Oxford University Press, 1994. |

8. Bequette, B.W. Process control: modeling, design, and simulation. Prentice
Hall Professicnal, 2003. ]

9. Hangos, K.M., Bokor, J., Szederkenyi, G. Analysis and Control of Nonlinear

. Process System. Springer-Verlag. 2004.
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