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Proyecto de Tesis de Maestrı́a (Miguel Bernal)

Tı́tulo: Esquemas de control no lineal implementados en sistemas cargadores de baterı́as con paneles solares.
Problema a resolver: Existen distintos esquemas de interconexión de convertidores para la carga de las baterı́as de un

sistema fotovoltaico basado en ellas [1], [2]. Estos esquemas requieren sistemas de control para convertidores CD-CD elevador
y CD-CA, que suelen proponerse heurı́sticamente, combinarse sin análisis que garanticen su funcionamiento en conjunto,
simplificarse en forma de modelos lineales en espacio de estados y/o funciones de transferencia, diseñarse bajo condiciones
ignoradas y/o artificialmente constantes (irradiación y temperatura, por ejemplo), y adoptar la forma de algoritmos sin análisis
de convergencia y basados en intuiciones fı́sicas [3], [4].

La consideración de modelos más completos de convertidores empleados en los esquemas de interconexión para la carga
de las baterı́as de sistemas fotovoltaicos exige el manejo de expresiones no lineales y de técnicas de control adecuadas a ello.
Algunos de estos intentos pueden encontrarse en [5], [6] donde las expresiones no lineales son tomadas en cuenta para crear
modelos Takagi-Sugeno [7] y sintetizar controladores por medio de desigualdades matriciales lineales (LMIs por sus siglas en
inglés) [8] y el método directo de Lyapunov [9]. Los resultados obtenidos en simulación y en implementaciones en tiempo
real de estos trabajos demuestran el potencial de estos esquemas de control no lineal, pero aún existen una gran variedad de
esquemas que pueden proponerse para resolver las insuficiencias descritas en el párrafo anterior, por ejemplo, linealización por
realmentación de estado o salida [10], modos deslizantes [11], pasividad [12], etcétera.

Adicionalmente, en años recientes, el control no lineal se ha beneficiado de la optimización convexa para la sı́ntesis de
controladores por medio de la resolución en tiempo polinomial de LMIs [8] o problemas de suma de cuadrados (SOS) [13],
previa reescritura de expresiones no lineales en forma convexa lineal (Takagi-Sugeno, TS) [14] o no lineal (polinomial convexo,
CP) [15].

Objetivo: Diseñar esquemas de control no lineal basados en optimización convexa e implementados en sistemas cargadores
de baterı́as con paneles solares.

Productos académicos comprometidos: 1 artı́culo de conferencia internacional arbitrada publicado y 1 artı́culo de revista
indizada sometido, ambos antes del 31 de agosto de 2023.

Estancia del estudiante: En institución nacional por definir (UNAM, UAEH, CINVESTAV) con duración de 1 mes.
Conferencia del estudiante: Nacionales CCE 2022-2023 ó AMCA 2022-2023.
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