Proyecto de Tesis de Maéasti{Raymundo Mrquez)

Titulo: Analisis y control de sistemas no lineales con retardo ei®mpib por medio de optimizacion convexa.
Problema a resolver: Considere el siguiente sistema no lineal con retardo:

&= fla(t—7@),ult —7(1))), 1)
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donde f(-) una funcion que depende de los estados del sistef)ac R™ y la entrada de contral(t) € R™ que a su vez
pueden ser afectados por el retardo de tiemp® el cual puede ser constante o variables E([—T, 0], R) es la funcion inicial
y £([-7,0],R) es el espacio de Banach de las funciones reales continuaseddhtervalo[—7, 0] conmaxge|—r.q) |#(6)] [1].

El disefio de controladores para sistemas que presentadasten el tiempo es ampliamente estudiado por dos motivos
opuestos: por un lado los retardos en la ley de control pubdderr perder estabilidad a un sistema; por el otro, existe
evidencia de que el retardo puede colaborar a la estabitidath sistema [2]. Existen diversos trabajos en este sebéfio
un enfoque en el dominio de la frecuencia y del tiempo. Dedélodominio del tiempo podemos encontrar las metodologias
de Lyapunov-Razumikhin [3], basada en la teoria clasecaydpunov, y la de Lyapunov-Krasovskii [4], que extiendéclaria
de Lyapunov para utilizar funcionales [5]. Algunos de losuttados obtenidos mediante estas metodologias utilezaricas
de optimizacion convexa y se han orientado al analisisstibédidad [6], sintesis de controladores [7], control@s robustos
considerando que los estados tienen retardos constaftasi [Bomo variables [9] o el enfoque que considera retaetiols
entrada de control [10].

Estos resultados estan basados en su mayoria en la fahdemyapunov-Krasovskii [1] o alguna variante de esta:
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donde el termina:” Pz tiene una forma cuadratica y se encuentra en todas lastesialo cual podria dar pie a realizar
mejoras en la funcional.

Por otro lado, una nueva funcional de Lyapunov no cuadrdhQLF) es propuesta en [11], este resultado evita el manejo
de las derivadas de las funciones de membresia y proparcioendiciones en forma de desigualdades matriciales éaeal
(LMIs) que son validas de formglobal dentro de un conjunto compacto del espacio de estados. Hiaigsta funcional
podria ser extendido a sistemas no lineales con retardgsigale forma natural su estructura incluye este tipo dedesay
pueden ser manipulados directamente. Dicha funcionalipedemplazar el termino cuadratied Pz en (2).

La propuesta de este trabajo es proporcionar condiciorfiesesiies en forma de LMIs que mejoren el desempefio de los
enfoques existentes en el disefio de controladores paemsis que contienen retardos.

Productos acaémicos comprometidos:1 articulo de conferencia internacional arbitrada pwadlicy 1 articulo de revista
indizada sometido, ambos antes del 31 de agosto de 2017.

Estancia del estudiante:1 mes en 2017 en la Univ. Autbnoma del Edo. de Hidalgo (UAHKid) el Dr. Raul Villafuerte
(SNI 1).

Conferencia del estudiante:Conference on Electrical Engineering, Computing SciemzkeAutomatic Control (CCE 2017)

o Congreso Nacional de Control Automéatico de la Asociaadé México de Control Automatico (AMCA 2017).
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