Proyecto de Tesis de Maéasti{Raymundo Mrquez)

Titulo: Regulacion robusta de la salida para sistemas no lineadelados en forma convexa.

Problema a resolver: El problema de regulacion se define como el problema de reégntio asintdtico a una sefial de
referencia en presencia de incertidumbres o perturbagidiste problema ha sido estudiado tanto para el caso libabino
el no lineal [2]. Una solucidon completa del problema es Basen la existencia de una soluciébn de para un conjunto de
ecuaciones matriciales conocidas como ecuaciones deis-aiuori-Byrnes [3].

Por otro lado, existe la técnica de control para sistemasttactura variable por modos deslizantes [4]. Dentro slgdatajas
de esta técnica se encuentran: a) simplificacion del pdidiento de diseo de control por descomposicion; b) retaudel
sistema en lazo cerrado con respecto a incertidumbres yrpaciones externas; c) considera las limitaciones en [aituah
de la sefial de control. En [5], [6], el problema de regwiagdor modos deslizantes es introducido combinando lasajeent
de ambas técnicas (seguimiento de trayectorias, inskdatha perturbaciones, robustez.

El control no lineal basado en modelos convexos del tipo ga8ageno [7] ha sido ampliamente explorado debido a que:
1) Su representacion es exacta dentro de un compacto deliesfe estados; 2) El disefio de controladores y obsereader
obtienen de condiciones escritas en forma de desigualdaateiales lineales (LMIs) que pueden ser resueltas afieirente
con algoritmos de optimizacin convexa implementados etwaoé comercialmente disponible [8]; 3) Es posible integra
medidas de desempefio de una manera simple y sistemata@agilita la combinacioén con otras técnicas de control.

Este trabajo estara orientado a proponer esquemas quéneantds ventajas de las técnicas de regulacion y moddigatees
(seguimiento, insensibilidad y robustez) con las del adriiasado en modelos convexos (disefio sistematico détotador
por medio de desigualdades matriciales lineales, optuoitimade criterios de rendimiento).

Productos aca@&micos comprometidos:1 articulo de conferencia internacional arbitrada pallecy 1 articulo de revista
indizada sometido, ambos antes del 31 de agosto de 2018.

Estancia del estudiante:1 mes en 2018 en la Universidad Autbnoma de México (UNANM) el Dr. Leonid Fridman
(SNI 1.

Conferencia del estudiante:Conference on Electrical Engineering, Computing Sciente Automatic Control (CCE
2017/2018) o Congreso Nacional de Control Automatico dslaciacion de México de Control Automatico (AMCA 20134B).
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