Contenido

1 Imtroduccién 1
1.1 Generalidades y Antecedentes . . . ... ... ... ............ 1
1.2 Objetivosdela Tesis . . . .. . . . .. . 3
1.3 Organizaciondela Tesis . . . . . . . . .. .. . ... .. ... ..., 4

2 Control Continuo en Modos Deslizantes para Sistemas de Potencia 5
2.1 Imtroduccidnm . . . . . . . . ... e e e 5
2.2 Modelo Dindmico de un Sistema de Potencia . . . . . . ... .. ... .. 7
2.3 Diseno de Control en Modos Deslizantes . . . . . ... ... ....... 3
24 Control Hamiltoniano . . . . . . . ... . .. .. ... ... ... 14
2.5 Aplicacién a Sistemasde Potencia . . . . . . .. ... ... 16

2.5.1 Diseno de Control en Modos Deslizantes . . . .. ... ...... 17
2.5.2 Diseno de Control Hamiltoniano . . . . . .. ... ... ...... 20
2.6 ResultadosdeSimulacién. . . . ... .. ... ... ... ... 23
27 Conclusiones . . . . . . . . . it i e e e e e e 28

3 Sistemas Discretos 29
3.1 Imtroduccidn . . .. . . . ... . e e 29
3.2 Descripcibndel Problema . . . . ... ... ... 00000, 31
3.3 Lley de Control Linealizante . ... ... .......... ... ..... 32

3.3.1 Andlisis de Estabilidad (sistema - control) . ... ... .. .. .. 34
34 EstimaciéndelEstado .. .. .. ... ... ... . ........... 35
3.4.1 Analisis de Estabilidad (sistema - observador) . . ... ... ... 37
3.5 FEsquema Control - Observador (Analisis en Lazo Cerrado) . . . ... .. 40
3.5.1 Andlisisde Estabilidad . - . .. .. ... ... ... ... ... 43
3.6 Aplicacién (Robot de Unién Flexible) . . . . .. .. ... .. ... ... .. 47
3.6.1 Modelo Matemdtico. . . . ... ... ... .. .. 47
3.6.2 Disenodel Controlador . . . . . .. . .. ... . .. ... .. ... 48
36.3 Disenodel Observador . . . . . ... ... ... ... .. . ..., 49
3.6.4 Resultados de Simulacién . .. .. ... ... ... ... ... 49
3.7 Control Mediante Modos Deslizantes . . . . .. ... ........... 54

3.7.1 Andlisis de Estabilidad (sistema - control mediante modos deslizantes) 55



