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Resumen

Estudios Sobre el Control y la Estimacién de Sistemas No
Lineales en Tiempo Continuo y Discreto

Publicacién No. __

Oscar Francisco Huerta Guevara
Universidad Auténoma de Nuevo Ledn
Facultad de Ingenierfa Mecdnica y Eléctrica
Profesor Asesor: Dr. Jesis de Leén Morales
Noviembre, 2004

Recientemente, la estabilidad en sistemas eléctricos de potencia (SEP), definida como
la capacidad de mantener sincronia tanto en condiciones normales de operacién como
después de una perturbacién (por ejemplo, un corto circuito y/o cambios en las condi-
ciones de operacién), ha atraido la atencién de muchos investigadores. A este respecto,
la implementacién de técnicas de control avanzado para sistemas de potencia se percibe
como una drea prometedora. En esta tesis, se trata el problema de control de un sistema
de potencia multimdquinas con el objeto de garantizar la estabilidad, mediante la técnica
de modos deslizantes y se compara el control presentado con uno ya desarrollado basado
en pasividad.

La mayoria de las estrategias de control han sido desarrolladas para sistemas no
lineales en tiempo continuo, y aplicadas para propésitos de control o monitoreo. Sin
embargo, tomando en cuenta el desarrollo tecnoldgico en el procesamiento de datos y la
capacidad de las computadoras digitales, se han desarrollado e implementado algoritmos
mds eficientes.

Esto ha motivado el desarrollo de estrategias de control en tiempo discreto. La ma-
yoria de estas estartegias han sido desarrolladas a partir de la discretizacion de sistemas
continuos, generalmente basadas en el método de Euler. En esta tesis se retoman trabajos
previos sobre el disefio de algoritmos de control y de observacién para una clase de
sistemas no lineales discretizados mediante el método de Euler. Se presenta un andlisis
de estabilidad para el sistema en lazo cerrado (control discreto y observador discreto) y
un estudio sobre la validez de implementar un observador discreto diseiiado a partir de

un sistema discretizado via Euler (Estimacion Practica).
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Finalmente, en ocaciones no se dispone del vector de estados de manera completa,
lo cual dificulta la implementacion de una ley de control. El problema de estimacion
de estado para sistemas no lineales, ha atraido la atencién de la comunidad de control,
y varios trabajos han sido propuestos para ciertas clases de sistemas. Por otro lado,
también a veces aunado al problema del desconocimiento en parte del vector de estados,
se desconocen algunos pardmetros del sistema. A este respecto podemos decir, que la
identificacién de pardmetros para sistemas lineales es un 4rea ya muy estudiada, también
se han presentado algunos resultados para sistemas no lineales. Sin embargo, cuando
se presenta el problema de estimacion de las variables de estado y la identificacién de
pardmetros de manera simultdnes, el problema se torna més complicado. Por tal motivo,
en esta tesis se propone una solugcién a dicho problema, mediante un observador adaptable
se efectiia una estimacién del estado no medible y una identificacién de los pardametros
desconocidos simultdneamente para la clase de sistemas no lineales afines en el estado
y en los pardmetros. La motivacién en el uso de los observadores adaptables es su
potencial aplicacién en la deteccién de fallas, aislamiento, transmicién de sefiales y control
adaptable entre otros. Ademsds, se presentan dos aplicaciones de este algoritmo: Sistemas
Cadticos y Mdaquinas eléctricas.
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