UNIVERSIDAD AUTONOMA DE BAJA CALIFORNIA
COORDINACION DE POSGRADO E INVESTIGACION ~ FRP0A %
VICERRECTORIA CAMPUS MEXICALI
DEPARTAMENTO DE POSGRADO E INVESTIGACION

\V avdIsydAINN |H

L0
/A
]

REGISTRO DE PROYECTO DE INVESTIGACION APROBADO POR LA UNIDAD ACADEMICA

DATOS DEL PROYECTO

Fecha de Impresion: 12/03/2026 10:09:16 pm
Clave: 105/3607
Titulo: DISENO DE CONTROLADORES ROBUSTOS PARA SISTEMAS MECATRONICOS
Area del Conocimiento: CIENCIAS DE LA INGENIERIA Y TECNOLOGIA
Tipo de Investigacion: APLICADA
Sector de Incidencia: ACADEMICA
Duracion del Proyecto: 2 afio(s)
Periodo Inicial: 2023-2 Periodo Final: 2025-1
Proyecto Asociado a un Cuerpo Académico
- Cuerpo Académico : SISTEMAS DE MANUFACTURA Y PRODUCCION
- Grado de Consolidacién : EN CONSOLIDACION
- L.G.A.C: AUTOMATIZACI? INDUSTRIAL

DATOS DEL RESPONSABLE TECNICO

No. Empleado: 25710

Apellido Paterno: RASCON

Apellido Materno: CARMONA

Nombre(s): RAUL

Grado Académico: DOCTORADO

Especialidad: Control

S.N.I. Nivel: 1

Perfil PROMEP: SI

Cuerpo Académico: SISTEMAS DE MANUFACTURA Y PRODUCCION

Categoria: TC PROFR.ORD.CARR.TIT.N. C
Correo Electrénico: raul.rascon@uabc.edu.mx
Correo Alterno: raul.rascon@gmail.com

Unidad Académica: FACULTAD DE INGENIERIA
Teléfono: 6535383076

Celular: 6863409878

Pi¢Y2gina 1/9 Fecha: 12/03/2026 10:09:16 pm



ASOCIADO(S) UABC

No. Empleado: 25991

Apellido Paterno: MORENO

Apellido Materno: AHEDO

Nombre(s): LUIS OMAR

Grado Académico: DOCTORADO

Especialidad: Control

S.N.I. Nivel: ---

Perfil PROMEP: NO PERTENECE

Cuerpo Académico: SISTEMAS DE MANUFACTURA Y PRODUCCION
Categoria: TC PROFR.ORD.CARR.TIT.N. C

Correo Electrénico: 25991 @uabc.edu.mx

Correo Alterno:

Unidad Académica: FACULTAD DE INGENIERIA

Teléfono:

Celular: 6862018031

Actividades : PARTICIPAR EN EL DISENO Y APLICACION DE CONTROLADORES ROBUSTOS

No. Empleado: 17304

Apellido Paterno: ROSAS

Apellido Materno: ALMEIDA

Nombre(s): DAVID ISAIAS

Grado Académico: DOCTORADO

Especialidad: ELECTRONICA Y TELECOMUNICACIONES

S.N.I. Nivel: 1

Perfil PROMEP: SI

Cuerpo Académico: SISTEMAS DE MANUFACTURA Y PRODUCCION
Categoria: TC PROFR.ORD.CARR.TIT.N. C

Correo Electrénico: drosas@uabc.mx

Correo Alterno: drosasalmeida@yahoo.com.mx

Unidad Académica: FACULTAD DE INGENIERIA

Teléfono: 0

Celular: 6862274032

Actividades : APOYAR CON LAS PRUEBAS DE ESTABILIDAD PARA LOS SISTEMAS EN LAZO CERRADO

No. Empleado: 21248

Apellido Paterno: ANGUIANO

Apellido Materno: COTA

Nombre(s): ROSA CITLALLI

Grado Académico: DOCTORADO
Especialidad:

S.N.I. Nivel: 1

Perfil PROMEP: Sl

Cuerpo Académico: FISICA APLICADA

Pi¢Y2gina 2/9 Fecha: 12/03/2026 10:09:16 pm



Categoria: TC PROFR.ORD.CARR.TIT.N. B

Correo Electrénico: rosacitlalli@uabc.edu.mx

Correo Alterno: rosa_citlalli@hotmail.com

Unidad Académica: FACULTAD DE INGENIERIA

Teléfono: 5571879

Celular: 6861574218

Actividades : APOYAR EN LA INSTRUMENTACION PARA LOGRAR LA APLICACION DEL CONTROLADOR

No. Empleado: 21314

Apellido Paterno: GONZALEZ

Apellido Materno: ANGELES

Nombre(s): ALVARO

Grado Académico: DOCTORADO

Especialidad: INGENIERIA METALURGICA Y CERAMICA

S.N.I. Nivel: 1

Perfil PROMEP: SI

Cuerpo Académico: SISTEMAS DE MANUFACTURA Y PRODUCCION
Categoria: TC PROFR.ORD.CARR.TIT.N. C

Correo Electrénico: gangelesa@hayoo.com.mx

Correo Alterno: gangelesa@uabc.mx

Unidad Académica: FACULTAD DE INGENIERIA

Teléfono:

Celular: 6862110294

Actividades : AYUDAR EN LA OBTENCION DEL MODELO DINAMICO DE LOS SISTEMAS MECANICOS

No. Empleado: 23125

Apellido Paterno: HERRERA

Apellido Materno: GARCIA

Nombre(s): JESUS RIGOBERTO

Grado Académico: DOCTORADO
Especialidad:

S.N.I. Nivel: 1

Perfil PROMEP: SI

Cuerpo Académico: FISICA APLICADA
Categoria: TC PROFR.ORD.CARR.TIT.N. B
Correo Electrénico: 23125@uabc.edu.mx
Correo Alterno:

Unidad Académica: FACULTAD DE INGENIERIA
Teléfono:

Celular:

Actividades : APOYAR EN LA INSTRUMENTACION Y ACONDICIONAMIENTO DE LAS SENALES DE LOS
SISTEMAS MECATRONICOS Y ELECTRONICOS

ASOCIADO(S) EXTERNO(S)

Pi¢Y2gina 3/9 Fecha: 12/03/2026 10:09:16 pm



Apellido Paterno: CALVILLO

Apellido Materno: TELLEZ

Nombre(s): ANDRES

Institucion: INSTITUTO POLITECNICO NACIONAL CITEDI
Pais: MEXICO

Correo Electrénico: calvillo@citedi.mx

Teléfono: 6642837191

ASISTENTE(S) DE INVESTIGACION (Alumnos)

Apellido Paterno: JOSE ALEJANDRO

Apellido Materno: REMBAO

Nombre(s): OSUNA

GA©nero: MASCULINO

Unidad Académica: FACULTAD DE INGENIERIA
Grado que Cursa: MAESTRIA

Programa Educativo: MAESTRIA EN CIENCIAS

Tipo de Becario: BECARIO TESISTA DE POSGRADOS

RESPONSABLE ADMINISTRATIVO (Administrador de la Unidad Académica)

Administrador: Johanna Pamela Morales Bustamante

Correo Electrénico: administrador_fim@uabc.edu.mx

Direccion: BLVD. BENITO JUAREZ S/IN CAMPUS MEXICALI C.P.21280
Teléfono: (686) 566-42-70

Pi¢Y2gina 4/9 Fecha: 12/03/2026 10:09:16 pm



DESCRIPCION DEL PROYECTO
Resultados de la Investigacion y Desarrollo:
Si, ya que el proyecto académico se enfoca en el disefio e implementacion de algoritmos de control robusto
para seguimiento de trayectorias a través del modelo deterministico de sistemas mecanicos (incluidos robots

manipuladores), mecatrénicos y electrénicos.

Resumen:

El proyecto académico se enfoca en el disefio e implementacién de algoritmos de control robusto para
seguimiento de trayectorias a través del modelo deterministico de sistemas mecatronicos, mecénicos (incluidos
robots manipuladores) y electrénicos. Se considera que los modelos mateméaticos de los sistemas mecanicos y
electronicos 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 tedricos a través de simulaciones numéricas y

pruebas experimentales en sistemas mecanicos y electrénicos.

Problematica y Justificacion:

Actualmente existe una amplia area de investigacion en la cual se pretende optimizar el desempefio de
controladores para seguimiento de trayectoria en diversos tipos de sistemas como son mecatrénicos,
mecanicos y electronicos. Estos controladores deben ser capaces de sobrellevar perturbaciones externas que
afectan a los sistemas, ademés muchas veces los modelos dindmicos de dichos sistemas no son exactos, es
decir existe una diferencia entre el sistema real y el modelo dindmico que lo representa, este fenédmeno se
conoce como incertidumbre paramétrica. Los controladores disefiados a partir del modelo dinAmico del sistema
deben ser capaces de sobrellevar tanto las incertidumbres paramétricas como las perturbaciones externas, lo
cual es un reto poder disefiar controladores robustos que puedan resolver el problema de seguimiento de

trayectorias en este tipo de sistemas.
Antecedentes:

Un problema de control particular en el area de sistemas mecatrénicos, asi como en mecanicos incluidos los
robots manipuladores y en sistemas electronicos es el disefio 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 disefiaran algoritmos de control capaz de lograr el objetivo de seguimiento de
trayectoria en sistemas mecanicos (incluidos robots manipuladores) y sistemas electrénicos. Por otra parte, los
controladores seran 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 metodologias
de control [12,13,14]. Primeramente, se disefiara el algoritmo de control y su prueba de estabilidad en lazo
cerrado. De igual manera se realizaran simulaciones numéricas del sistema en lazo cerrado, asi como pruebas
experimentales en sistemas mecénicos y electronicos. Algunas plataformas de experimentacion (sistemas
mecanicos y electronicos) se encuentran en

CITEDI, y algunos sistemas mecatrénicos y mecénicos se encuentran en el laboratorio de investigacion de
mecatrénica perteneciente a la

facultad de ingenieria en UABC, por lo que se asistir4 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 mecatrénicos, mecanicos y electronicos, estos algoritmos de control deben deben funcionar a

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

Metodologia:

La metodologia sera la siguiente, primeramente, abordaremos el modelado de sistemas mecanicos incluidos
robots manipuladores (utilizando la metodologia de Euler-Lagrange) y también sistemas electrénicos. Después
se disefiaran controladores robustos para sobrellevar perturbaciones externas e incertidumbres paramétricas
en el modelo del sistema. Posteriormente disefiaremos pruebas de estabilidad en lazo cerrado utilizando
herramientas de Lyapunov, las cuales nos garantizaran convergencia asintotica de los errores de seguimiento a
cero, 0 en su defecto intentaremos lograr convergencia en tiempo finito de los errores de seguimiento a cero. El

tipo de investigacion que se realizara para el proyecto es: Tedrica-Aplicada.
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