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DESCRIPCIÓN DEL PROYECTO

Resultados de la Investigación y Desarrollo:

Si, ya que el proyecto académico se enfoca en el diseño e implementación de algoritmos de control robusto

para seguimiento de trayectorias a través del modelo determinístico de sistemas mecánicos (incluidos robots

manipuladores), mecatrónicos y electrónicos.

Resumen:

El proyecto académico se enfoca en el diseño e implementación de algoritmos de control robusto para

seguimiento de trayectorias a través del modelo determinístico de sistemas mecatrónicos, mecánicos (incluidos

robots manipuladores) y electrónicos. Se considera que los modelos matemáticos de los sistemas mecánicos y

electrónicos tienen incertidumbres paramétricas, y los sistemas reales pueden ser afectados por perturbaciones

externas. Se analiza la estabilidad en lazo cerrado utilizando herramientas de Lyapunov. Se verifican los

resultados teóricos a través de simulaciones numéricas y

pruebas experimentales en sistemas mecánicos y electrónicos.

Problemática y Justificación:

Actualmente existe una amplia área de investigación en la cual se pretende optimizar el desempeño de

controladores para seguimiento de trayectoria en diversos tipos de sistemas como son mecatrónicos,

mecánicos y electrónicos. Estos controladores deben ser capaces de sobrellevar perturbaciones externas que

afectan a los sistemas, además muchas veces los modelos dinámicos de dichos sistemas no son exactos, es

decir existe una diferencia entre el sistema real y el modelo dinámico que lo representa, este fenómeno se

conoce como incertidumbre paramétrica. Los controladores diseñados a partir del modelo dinámico del sistema

deben ser capaces de sobrellevar tanto las incertidumbres paramétricas como las perturbaciones externas, lo

cual es un reto poder diseñar controladores robustos que puedan resolver el problema de seguimiento de

trayectorias en este tipo de sistemas.

Antecedentes:

Un problema de control particular en el área de sistemas mecatrónicos, así como en mecánicos incluidos los

robots manipuladores y en sistemas electrónicos es el diseño de algoritmos de control para seguimiento de

trayectorias, algunos trabajos previos sobre control para seguimiento de trayectorias son [1,2,3,4,5].

En este proyecto académico se diseñarán algoritmos de control capaz de lograr el objetivo de seguimiento de

trayectoria en sistemas mecánicos (incluidos robots manipuladores) y sistemas electrónicos. Por otra parte, los

controladores serán robustos ante incertidumbres paramétricas y perturbaciones externas. Varias técnicas de

control han sido previamente

utilizadas para eliminar o mitigar el efecto de incertidumbres paramétricas y perturbaciones externas, algunas

de ellas son:

control PID [6,7], control adaptivo [8,9], control por modos deslizantes [10,11], entre algunas otras metodologías

de control [12,13,14]. Primeramente, se diseñará el algoritmo de control y su prueba de estabilidad en lazo

cerrado. De igual manera se realizarán simulaciones numéricas del sistema en lazo cerrado, así como pruebas

experimentales en sistemas mecánicos y electrónicos. Algunas plataformas de experimentación (sistemas

mecánicos y electrónicos) se encuentran en 

CITEDI, y algunos sistemas mecatrónicos y mecánicos se encuentran en el laboratorio de investigación de

mecatrónica perteneciente a la

facultad de ingeniería en UABC, por lo que se asistirá eventualmente al laboratorio en CITEDI a realizar
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experimentos.

Objetivos:

desarrollar e implementar algoritmos de control robusto para resolver el problema de seguimiento de trayectoria

en sistemas mecatrónicos, mecánicos y electrónicos, estos algoritmos de control deben deben funcionar a

pesar de presentarse perturbaciones externas en el sistema y tener incertidumbre paramétrica en el modelado.

Metodología:

La metodología será la siguiente, primeramente, abordaremos el modelado de sistemas mecánicos incluidos

robots manipuladores (utilizando la metodología de Euler-Lagrange) y también sistemas electrónicos. Después

se diseñarán controladores robustos para sobrellevar perturbaciones externas e incertidumbres paramétricas

en el modelo del sistema. Posteriormente diseñaremos pruebas de estabilidad en lazo cerrado utilizando

herramientas de Lyapunov, las cuales nos garantizarán convergencia asintótica de los errores de seguimiento a

cero, o en su defecto intentaremos lograr convergencia en tiempo finito de los errores de seguimiento a cero. El

tipo de investigación que se realizará para el proyecto es: Teórica-Aplicada.
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