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OBJETIVOS ESPECIFICOS RESULTADOS
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vuelva dependiente de las recompensas para compense

Establecer mejoras en iQte,rvgnciones intens,ament_e adapt?\{as sintonizacién usando 3 grados de libertad cumplir las metas.

basadas en el modelo dindmico de la teoria social cognitiva - Se evidencia el potencial de las estrategias de ingenieri
aplicando ingenieria de control para la obtencién de niveles o Velocidad del seguimiento del punto de ajuste (siendo 0 mas rapido que 1) en intervenciones comportamentales. .
adecuados de rechazo a las perturbaciones y/o ruido que puedan ¢z contribuye a la respuesta agil a los cambios de temperatura del controlador

(siendo 0 mas rapido que 1)

f, contribuye a la velocidad de rechazo de las perturbaciones no medidas (siendo 1
mas rapido que 0).
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afectar al sistema.
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