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Reza.
Clase de sistemas a considerar:Este trabajo considera el diseño de controladores y observadores por medio de algoritmos

de modos deslizantes de alto orden modelados comomodelos descriptores:

E(x)ẋ =f(x)x+ d(t, x), (1)

dondex ∈ R
n representa los estados del sistema, las matricesE(x) y f(x) son matrices de dimensiones adecuadas y

d(t, x) : R× R
n
→ R

n representa un vector de incertidumbres y perturbaciones exógenas. Los algoritmos de modos deslizantes,
como el Twisting y el Super-twisting [1], el super-twistingde ganancia variable [2], ası́ como una gran variedad de algoritmos
de modos deslizantes de alto orden [3] son susceptibles de representarse en la forma (1). Sistemas en forma de descriptores
lineales han sido estudiados en monografı́as tales como [4].

Clase de t́ecnicas de control a considerar:Este trabajo desarrollará esquemas de control y observación pormodos deslizantes
[5]; en su forma más simple, esta técnica consiste en determinar una entrada de controlcontinua o discontinuaque dirija a
las trayectorias del sistema a unasuperficie deslizante(subespacio del espacio de estados) en tiempo finito, luego de lo cual,
el diseño de dicha superficie garantice que estas trayectorias de dirijan al origen de forma asintótica sobre ella [6],[5]. Los
modos deslizantes utilizan conceptos de ecuaciones diferenciales con lado derecho discontinuo [7] y, por años, se basaron
en reescribir el modelo como un sistema lineal más componentes no lineales considerados perturbaciones; en años recientes,
distintas generalizaciones que utilizan sistemas nominales no lineales han aparecido, por ejemplo [8] y [9].

Clase de metodologı́a nuḿerica a considerar: En este trabajo se privilegia la formulación de condiciones de diseño en
forma de desigualdades matriciales lineales (LMIs, por sussiglas en inglés) [10] que pueden resolverse eficazmente por medio
de software comercial [11], [12]. Para conseguir dicha formulación se utiliza la reescritura convexa de expresiones no lineales
[13] y la factorización de señales del error [14].

Objetivo general: Proporcionar esquemas de control y observación para sistemas con modelo descriptor, inspirados en
modos deslizantes y cuyas condiciones de diseño puedan expresarse como LMIs.

Productos acad́emicos comprometidos:1 artı́culo de conferencia internacional arbitrada publicado antes del 31 de Agosto
de 2026; 1 tesis defendida antes del 15 de Diciembre de 2026.
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