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COMPETENCIAS A LAS QUE TRIBUTA

1.3 Mejora procesos apoyado en tecnologia, informacién, comunicacién y automatizacioén para el
desarrollo de la organizacion.

1.3.3 Evalia y propone mejoras de los procesos apoyado en tecnologia, informacion,
comunicacion y automatizacion (TICA) para el desarrollo de la organizacion.

RESULTADOS DE APRENDIZAIJE

1.3.3.1 Evalua el nivel de utilizacién de herramientas TICA en la organizacién.

1.3.3.2 Propone implementacién de TICA para lograr mejoras en el desarrollo de la organizacién
en el drea de desempefio de la Ingenieria Industrial.

1.3.3.3 Desarrolla diversos proyectos con TICA en diversos contextos o dmbitos de la Ingenieria
Industrial

UNIDADES DE APRENDIZAIJE

PROGRAMACION NO LINEAL

1 Programacion clasica
2 Optimizacidn de una funcién objetivo no lineal irrestricta
2.1 Obtencién de los puntos criticos mediante el método de la gradiente
2.2 Analisis de los puntos criticos mediante la matriz Hessiana, de manera de determinar si
estos minimizan o maximizan a la funcién objetivo
3 Optimizacién de una funcién objetivo sujeta a restricciones de igualdad
3.1 Obtencién de los puntos criticos mediante el método del Lagrangiano
3.2 Anadlisis de los puntos criticos mediante la matriz Hessiana Orlada, de manera de
determinar si estos minimizan o maximizan a la funcién objetivo
4  Optimizacién de una funcién objetivo sujeta a todo tipo de restricciones
4.1 Obtencion de las condiciones de Karush-Kuhn-Tucker a partir del Lagrangiano de la
funcién objetivo y de las restricciones
4.2 Construccion de la tabla légica de opciones, andlisis de las condiciones de Karush-Kuhn-
Tucker para cada una de ellas y obtencién de los puntos criticos
4.3 Andlisis de los puntos criticos mediante la matriz Hessiana Orlada, de manera de
determinar si estos minimizan o maximizan a la funcién objetivo
5 AMPL (A Mathematical Programming Language)
5.1 Optimizacidn de funciones no lineales mediante AMPL
5.2 Sensibilizacion de los factores asociados a una funcién no lineal mediante AMPL
5.3 Sensibilizacién de los factores y del valor frontera asociados a una funcién de restriccion

PROGRAMACION DINAMICA

Caracteristicas de un Problema de Programacién Dinamica.

Diferentes estructuras de Programaciéon Dinamica.

Arboles y Recursién

Programacion dindmica deterministica

4.1 Asignacidn deterministica de recursos

4.2 Determinacidn mediante recursion de una secuencia de ramas de un arbol que optimiza
una funcién dindmica deterministica.
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4.3 Método de la Diligencia

4.4 El problema de la Mochila

Programacion dinamica probabilistica

5.1 Asignacion probabilistica de recursos

5.2 Determinacién mediante recursién de una secuencia de ramas de un arbol que optimiza
una funcidn dinamica probabilistica



