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Proyecto de Tesis de Maestrı́a (Raymundo Ḿarquez)

Tı́tulo: Regulación robusta de la salida para sistemas no lineales modelados en forma convexa.
Problema a resolver: El problema de regulación se define como el problema de seguimiento asintótico a una señal de

referencia en presencia de incertidumbres o perturbaciones. Este problema ha sido estudiado tanto para el caso lineal [1] como
el no lineal [2]. Una solución completa del problema es basada en la existencia de una solución de para un conjunto de
ecuaciones matriciales conocidas como ecuaciones de Francis-Isidori-Byrnes [3].

Por otro lado, existe la técnica de control para sistemas deestructura variable por modos deslizantes [4]. Dentro de las ventajas
de esta técnica se encuentran: a) simplificación del prodcedimiento de diseo de control por descomposición; b) robustez del
sistema en lazo cerrado con respecto a incertidumbres y perturbaciones externas; c) considera las limitaciones en la amplitud
de la señal de control. En [5], [6], el problema de regulaci´on por modos deslizantes es introducido combinando las ventajas
de ambas técnicas (seguimiento de trayectorias, insensibilidad a perturbaciones, robustez.

El control no lineal basado en modelos convexos del tipo Takagi-Sugeno [7] ha sido ampliamente explorado debido a que:
1) Su representación es exacta dentro de un compacto del espacio de estados; 2) El diseño de controladores y observadores se
obtienen de condiciones escritas en forma de desigualdadesmatriciales lineales (LMIs) que pueden ser resueltas eficientemente
con algoritmos de optimizacin convexa implementados en software comercialmente disponible [8]; 3) Es posible integrar
medidas de desempeño de una manera simple y sistematizada;4) Facilita la combinación con otras técnicas de control.

Este trabajo estará orientado a proponer esquemas que combinen las ventajas de las técnicas de regulación y modos deslizantes
(seguimiento, insensibilidad y robustez) con las del control basado en modelos convexos (diseño sistemático del controlador
por medio de desigualdades matriciales lineales, optimización de criterios de rendimiento).

Productos acad́emicos comprometidos:1 artı́culo de conferencia internacional arbitrada publicado y 1 artı́culo de revista
indizada sometido, ambos antes del 31 de agosto de 2018.

Estancia del estudiante:1 mes en 2018 en la Universidad Autónoma de México (UNAM), con el Dr. Leonid Fridman
(SNI III).

Conferencia del estudiante:Conference on Electrical Engineering, Computing Science and Automatic Control (CCE
2017/2018) o Congreso Nacional de Control Automático de laAsociación de México de Control Automático (AMCA 2017/2018).
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