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Tı́tulo: Implementación en tiempo real de esquemas de control no cuadrático basados en optimización convexa.
Problema a resolver: El control basado en optimización convexa es aquel que sintetiza controladores por medio de la

resolución en tiempo polinomial de desigualdades matriciales lineales (LMIs) [1] o problemas de suma de cuadrados (SOS)
[2], previa reescritura de la planta en forma convexa lineal (Takagi-Sugeno, TS) [3] o no lineal (polinomial convexo, CP)
[4]. Normalmente, las condiciones de diseño de estos esquemas de control se derivan utilizando funciones cuadráticas de
Lyapunov, lo que ha producido un cuerpo importante de teorı́a con una gran variedad de aplicaciones [5]. Desde el punto de
vista teórico, las funciones cuadráticas de Lyapunov no agotan las posibilidades de diseño toda vez que un sistema estable no
necesariamente tiene una función semejante asociada [6]. Por este motivo, numerosos desarrollos teóricos basados en funciones
de Lyapunov no cuadráticas fueron propuestos desde hace veinte años, por ejemplo, enfoques continuos por partes (piecewise,
PWLF) [7] y dependientes de parámetros (PDLF) [8]. En los últimos años la mayorı́a de estos esquemas han alcanzado un
grado de desarrollo que, desde el punto de vista teórico, los ha cerrado al conducir a condiciones asintóticamente suficientes y
necesarias [9], [10]. Más aún, nuevos enfoques basados en estructuras convexas han aparecido en otras áreas: modos deslizantes
[11], sistemas descriptores [12] y polinomios caracterı́sticos generalizados [13], entre otras. No obstante, desde el punto de
vista práctico, la mayorı́a de estos recientes desarrollos permanece sin implementar debido a las dificultades que ello ofrece,
entre otras:

1) Disponibilidad parcial de los estados de la planta y necesidad de observadores adecuados [14].
2) Falta de modelo confiable y necesidad de un esquema de identificación correspondiente [15].
3) Complejidad de las leyes de control e introducción de simplificaciones juiciosas para su implementación [16], [17].
4) Carácter de desigualdades matriciales bilineales (BMIs) de algunas condiciones de diseño asociadas a esquemas no

cuadráticos, especialmente aquellos basados en PWLF [18].
El presente trabajo abordará la implementación de dichos esquemas en tiempo real sobre plantas mecatrónicas y propondrá

soluciones prácticas a las dificultades que ello previsiblemente traerá.
Productos académicos comprometidos: 1 artı́culo de conferencia internacional arbitrada publicado y 1 artı́culo de revista

indizada sometido, ambos antes del 31 de agosto de 2019.
Estancia del estudiante: En institución nacional por definir (UNAM, UAEH, CINVESTAV) con duración de 1 mes.
Conferencia del estudiante: Nacionales CCE 2017-2019 ó AMCA 2017-2019.
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[9] T. González, M. Bernal, A. Sala, and B. Aguiar, “Cancellation-based nonquadratic controller design for nonlinear systems via Takagi-Sugeno models,”

IEEE Transactions on Cybernetics, vol. 47, no. 9, pp. 2628–2638, 2017.
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