Propuesta de tesis de maestria

Titulo: Control robusto de una clase de sistemas mecanicos restringidos.

Problema a resolver: Las ecuaciones que describen la dindmica de un sistema mecanico simple pueden obtenerse
mediante el formalismo Euler-Lagrange [1]. La forma compacta de estas ecuaciones ha sido considerada en el disenio
de varios esquemas de control de movimiento mediante diferentes técnicas; entre ellas, pasividad ha ofrecido disefnios
basados en el moldeo de energia en el sistema [2] y modos deslizantes ha ofrecido disenos con buenas caracteristicas
de robustez [3]. Ante la ausencia de un modelo matemadtico preciso que describa la dindmica del sistema, un enfo-
que que se ha utilizado es tratar tanto las dindmicas no modeladas como las perturbaciones externas que afectan
la descripcién entrada-salida del sistema, como una perturbacién total aditiva, variante en tiempo, desconocida y
absolutamente acotada. Si la perturbacion total puede ser identificada/estimada, entonces, bajo ciertas condiciones,
es posible compensar su influencia (negativa) en el sistema mediante la sefial de control (vea e.g. ADRC [4], MFC [5],
GPI [6]). Este enfoque en sistemas mecédnicos requiere el conocimiento de la matriz de inercia (vea e.g. [7]), aunque
reciententemente se han propuesto algunas soluciones que relajan/evitan este requisito (vea e.g. [8]); sin embargo,
la propuesta de nuevas soluciones resulta interesante. Por otro lado, los disefios de control bajo este enfoque, para
sistemas mecéanicos, hasta donde se conoce, no consideran explicitamente las restricciones fisicas del sistema, como los
desplazamientos, las velocidades y/o las aceleraciones maximas a desarrollar, as{ como los pares maximos a demandar
de los actuadores, por lo que estas senales podrian tomar cualquier valor y en la practica se saturan, lo que puede
ocasionar desempenos pobres del sistema e incluso inestabilidad. Algunos trabajos que han abordado estos aspectos
(vea e.g. [9, 10, 11, 12, 13] ) han considerado, entre otras cosas, conocimiento del modelo de la planta y/o acceso a
la velocidad (que puede no estar disponible en la préctica). Este trabajo estard enfocado en proponer esquemas de
control robusto para una clase de sistemas mecanicos bajo restricciones de velocidad y/o par considerando modelos
simplificados de la representacién entrada-salida del sistema.

Productos académicos: un articulo de congreso nacional o internacional publicado antes del 31 de Agosto de 2022.

Conferencias propuestas: Congreso Mexicano de Robética (COMROB), Congreso Nacional de Control Automatico
(CNCA), International Conference on Electrical Engineering, Computing Science and Automatic Control (CCE), o
alguna organizada/patrocinada por IEEE, ASME, SIAM o SICE.
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