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Tı́tulo: Linealización por realimentación basado en optimización convexa.
Problema a resolver: Una técnica de control genuinamente no lineal es la linealización por realmentación de estado o

salida [1]. Esta técnica consiste en determinar una realimentación que permita convertir el sistema en uno lineal por medio
de una transformación de coordenadas denominada difeomorfismo; el sistema resultante es entonces estabilizado por alguna
técnica lineal. En [2] se proporcionan condiciones suficientes para realizar esta transformación. Estas condiciones se basan en
conceptos de geometrı́a diferencial tales como la derivada de Lie, el corchete de Lie y las distribuciones involutivas, que a su
vez están relacionados con las nociones de forma normal, dinámica cero, fase mı́nima, y grado relativo. Una vez satisfechas
las condiciones, debe resolverse un sistema de ecuaciones diferenciales parciales para encontrar la transformación. Todos estos
pasos se realizan analı́ticamente [3].

Por otra parte, el control basado en optimización convexa es aquel que sintetiza controladores por medio de la resolución
en tiempo polinomial de desigualdades matriciales lineales (LMIs) [4] o problemas de suma de cuadrados (SOS) [5], previa
reescritura de la planta en forma convexa lineal (Takagi-Sugeno, TS) [6] o no lineal (polinomial convexo, CP) [7]. Las
condiciones de diseño de estos esquemas de control se derivan utilizando el método directo de Lyapunov [3]. Todos estos
pasos se realizan numéricamente [8].

El carácter genuinamente no lineal de la técnica de linealización por realimentación la hace atractiva para el control de
sistemas no lineales; no obstante, su carácter analı́tico hace que su aplicación sistemática sea difı́cil obligando al diseñador
a proponer soluciones ad hoc según la planta, sin poder auxiliarse de métodos numéricos para sintetizar el controlador. Por
este motivo, el presente trabajo abordará el desarrollo de esquemas de control que implementen la ténica de linealización por
realimentación del estado o la salida, aprovechando donde sea posible la optimización convexa para sistematizar el diseño de
controladores por medio de condiciones LMIs o SOS. Algunos trabajos que han intentado explorar esta idea son [9] y [10],
que usan modelado convexo, pero no LMIs o SOS.

Productos académicos comprometidos: 1 artı́culo de conferencia internacional arbitrada publicado y 1 artı́culo de revista
indizada sometido, ambos antes del 31 de agosto de 2022.
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