
Propuesta de tesis de maestŕıa

T́ıtulo: Diseño e implementación de esquemas de control para sistemas mecánicos restringidos.

Problema a resolver. El comportamiento dinámico de un sistema mecánico simple puede describirse mediante
la ecuación de Euler-Lagrange [1, 2], que ha sido considerada como base en el diseño de varios esquemas de control
de movimiento mediante diferentes técnicas. Entre ellas, pasividad ha ofrecido diseños eficientes mediante el
moldeo de enerǵıa en el sistema [3, 4, 5] y modos deslizantes ha ofrecido buenas caracteŕısticas de robustez [6, 7].
Recientemente, ambas técnicas también han sido utilizadas cuando se han incorporado en los diseños algunas
restricciones f́ısicas del sistema, como las velocidades máximas a desarrollar y los pares máximos a demandar
(vea e.g. [8, 9, 10]). Estos problemas, debido a su complejidad, han sido abordados de manera separada y son
válidos para algunos dispositivos espećıficos. En este trabajo, mediante la combinación de diferentes técnicas
(pasividad, modos deslizantes y filtrado, principalmente), se pretende realizar el diseño de nuevos esquemas de
control para sistemas mecánicos con restricciones de velocidad y/o par, aśı como su implementación en tiempo
real en algunas plantas mecatrónicas.

Productos académicos: Un art́ıculo de congreso nacional o internacional publicado antes del 31 de Agosto
de 2020.

Conferencia propuesta: Congreso Nacional de Control Automático (AMCA), International Conference on
Electrical Engineering, Computing Science and Automatic Control (CCE), o alguna organizada/patrocinada
por IEEE, ASME, SIAM, SICE, etc.
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