IV CONGRESO DE INVESTIGACION Y CREATIVIDAD INTELECTUAL EN LA UNIMET

Programacion de ganancias robustas basada en la Teoria de
Lyapunov
para el Control de Sistemas No Lineales con Garantia de
Estabilidad

Pepro Teppal(l, 2,4), Jacoues Bernussou(l), GErmaIn Garcial(l, 3)
(1)LAAS du CNRS, (2)Centro de Teoria Matematica de Sistemas,
Universidad Simén Bolivar, (3)1INSA,

(4)Escuela de Ingenieria Eléctrica, Universidad Metropolitana,
pteppa@ushb.ve

En este articulo, la técnica de ganancia programada es empleada a fin de asegurar la
transicion de un sistema dinamico no lineal, desde un punto de operacion inicial hasta un
punto de operacion final. El sistema no lineal es representado localmente, alrededor de cada
punto de equilibrio, a través de una familia de sistemas lineales inciertos politopicos. Las
no linealidades son aproximadas localmente en el interior de poliedros de inclusion, donde
se efectya la sintesis de una ley de control robusta que garantiza la estabilidad asint6tica en
el interior de una region elipsoidal maxima incluida en el poliedro. Repitiendo el
procedimiento sobre una trayectoria estacionaria predefinida en el espacio de estado, que
conecta los dos puntos de operacién, sera posible cubrir la trayectoria por una serie de
elipsoides que asegurardn la estabilidad a lazo cerrado del sistema no lineal, asi como
ciertas especificaciones de desempefio a nivel local.
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