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Titulo:
Generacion de Oscilaciones en Sistemas No Lineales: Aplicacion
a Sistemas No Holonémicos y Seguimiento de Trayectorias

Resumen:

En esta charla, mostramos que una ligera modificacion del
ampliamente popular control basado en la pasividad de
interconexion y asignacion de amortiguamiento (IDA) y los
métodos de inmersion e invarianza (l&l), originalmente
propuestos para la estabilizacion de equilibrios de sistemas no
lineales, nos permite brindar soluciones al problema de
estabilizacion orbital mas desafiante. Para el enfoque IDA, se
propenen dos formas diferentes, aunque relacionadas, de como
se puede aplicar este procedimiento. Primero, la asignacidon de
una funcion de energia gue tiene un minimo en una curva cerrada,
es decir, con forma de sombrero mexicano. En segundo lugar, el
uso de una matriz de amortiguamiento que cambia de “sigho”
segln |a posicion de |a trayectoria de estado relativa a |a orbita
deseada, es decir, bombeando o disipando energia. Mostramos
gue garantizar la estabilizacion orbital para los sistemas
mecanicos se formula mejor utilizando una variacion de la técnica
1&| v aplicamos este resultado para generar controladores suaves
e invariantes en el tiempo para sistemas no holonomicos.
Ademas, aplicamos esta técnica al problema del seguimiento de
trayectorias, que se ilustra con sistemas mecanicos subactuados
y embarcaciones de superficie marina.




