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Presentacion

Es un hecho que desde el inicio de su nueva efla, @adad de San Luis Potosi en el afio
2001, el Congreso Nacional de Control Automaticayanizado bajo las siglas de la

Asociacion de México de Control Automéatico (AMCAra evolucionado de tal forma que

actualmente se ha convertido en el centro sinéggicel que coinciden diferentes esfuerzos
por impulsar el desarrollo, la difusion y el intemtbio de experiencias de y entre los
distintos participantes de la comunidad dedicadéota la teoria como a la validacion

experimental e industrial de esta disciplina cferaien la Republica Mexicana.

Es asi que después de seis afios de haber recomridamino lleno de motivaciones, y
eventualmente de retrocesos, el Congreso Naciamdlahtrol Automatico actualmente
constituye un evento con una estructura sélidacgpmecida, la cual alberga todas las
manifestaciones, desde las mas incipientes y pesloets hasta las decididamente
maduras, de la comunidad mexicana dedicada al @@aitomatico.

En este contexto, el presente libro de resimendgene el resultado del esfuerzo que en el
afio 2007 se ha realizado para ilustrar el trabagamlollado por los diferentes grupos de
trabajo a lo largo del pais. Es claro que esteetmhd se debe, en primer lugar, a los
autores de los trabajos incluidos en el Congreswa ®sta breve presentacibn como un
agradecimiento a todos ellos por confiar nuevamemta trascendencia del Congreso.

Sin embargo, es también necesario reconocer a aafiedlos que directa e indirectamente
han dedicado parte de su tiempo para lograr unt@wem una calidad de organizacién de
un nivel muy alto. En particular, se debe reconogee este libro y las memorias

correspondientes no hubieran sido posibles simaledso trabajo de todos los miembros del
Comité de Programa, quienes llevaron a cabo ladéle de los trabajos presentados.
Evidentemente, el éxito del evento ha dependidendaera indiscutible del Comité de

Arreglos Locales. En este sentido, es imperativadarer a la Universidad Autonoma de
Nuevo Leon, especialmente a la Facultad de Ingenéecanica y Eléctrica, por albergar y
dar un apoyo decidido este afio el evento, y adaltaal de Ingenieria de la UNAM por el

apoyo otorgado para registrar las memorias del €@sngde manera oficial. Finalmente, se
reconoce también a los miembros de la Mesa Dieaa la AMCA cuya dedicacion ha

hecho posible la realizacion del Congreso.

Gerardo Espinosa Pérez
Presidente del Comité de Programa

México DF, Octubre de 2007.
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Cronograma del Congreso

Hora Miercoles 24 Jueves 25 Viernes 26
Salal | Sala2 | sala3 Salal | Sala2 Sala 3 Sala 1 | sala2
8:00 - 9:00 Inscripcion
9:00 - 9:20
9:20 - 9:40 Inauguracion Sesion V1 Sesion V2
9:40 - 10:00 Electronica de Aplicaciones
10:00 - 10:20 Potencia Control No Lineal
. - ” -, L L Sesion J3
10:20 - 10:40 L, Sesion M2 Sesién M3 Sesion J1 Sesion J2 B
- - Sesion M1 Aut ti Sist Fallas Modelado Automati-
10:40 - 11:00 Robética utomati- Istemas zacion |l Receso
11:00 - 11:20 zacion | Discretos
11:20 - 11:40 Sesién V3 Se_5|on V4
11:40 - 12:00 R R Rob6tica Movil _Slstem_as
: : eceso eceso Biomédicos
12:00 - 12:20 Plenaria I: Dr. Antonio Loria Plenaria IlI: Dr. Claude Moog
- - ia |: Dr. i i ia lll: Dr. Clau
12:20 - 12:40 LSS, SUPELEC, Francia IRCCyN, Francia Receso
12:40 - 13:00 Plenaria V: Dr. Luis Alvarez- Icaza
13:00 - 13:20 Instituto Ingenieria, UNAM,
13:20 - 13:40 México
13:40 - 14:00 Comida Comida Clausura
14:00 - 14:20
14:20 - 14:40
14:40 - 15:00
15:00 - 15:20
» » » » » Banquete
15:20 - 15:40 Sesion M4 Sesion M5 Sesion M6 Sesion J4 Sesion J5 Sesion J6
15:40 - 16:00 Control No Sistemas  |Aplicaciones de Procesos Difuso Retroalimen-
16:00 - 16:20 Lineal Mecénicos Control Lineal Industriales tacion de Salida
16:20 - 16:40
16:40 - 17:00 Receso Receso
17:00 - 17:20
17:20 - 17-20 Plenaria II: Ing. Ignacio Castro Plenaria IV: Mo Jamshidi
o INTEL México University of Texas, USA
17:40 - 18:00
18:00 - 18:20 Receso
18:20 - 19:00 Asamblea AMCA
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Conferencias Plenarias

Plenaria |
Stability. Told by its developers
Dr. Antonio Loria
Laboratorio de Sefales y Sistemas
Supelec — CNRS
FRANCIA
loria@]Iss.supelec.fr

Summary
Lyapunov stability theory is probably the most wsefualitative method to study the
behaviour of dynamical systems; it benefits ofeatst 75 years of sustained development. It
started with the memoir of A. M. Lyapunov, publishen 1892 in the Academy of
Kharkov, Russia. Starting with the 1930s many ezfients to this stability theory have
been established. The purpose of this talk is ésqmt basic definitions and theorems on
stability, mostly on Lyapunov stability, throughcancise and modest historical survey; a
short account of statements made by Lagrange, Ingapand other mathematicians: the
developers of (Lyapunov) stability theory. With ghtalk, we intend to bring some
clarifications to important aspects of stabilitgdiny which, otherwise, have been somewhat
obscured due to not always accurate translatiam fRussian -- on occasions, double --
into English and inexact “recursive” citations. Quibliographical study is based on direct
source and, to avoid further ambiguity, we takecedeare in citing the exact formulations
of concepts introduced in early literature. Tratisles are made with a maximum of
fidelity, keeping at best both the original wordsathematical notations. We have taken
special care in the accuracy of references; inquéat, titles are original -- Russian titles
are transcripted and translated. When considereglssary, comments are made to explain
certain statements in “modern” language. We hopi whis brief historical account to
revive otherwise seemingly forgotten fundamentatditure on stability theory.

Antonio Loria nacié en la Cd. México en 1969. Sadgid de la carrera de Ingenieria
en Sistemas Electrénicos del ITESM, campus Moeyeen diciembre 1991; alli
tuvo la oportunidad de ser alumno del Dr. Rakagly quien lo introdujo a la teoria
de estabilidad, de control no lineal y de roboétisa Loria realizé sus estudios de
postgrado con el Dr. Romeo Ortega en la Univacside Compiégne, Francia bajo
cuya supervision obtuvo el Diploma de Estudios mpamlos (1993) y el grado de
Doctor en Ingenieria de control (1996). En 1997Léria ocupd, sucesivamente,
puestos postdoctorales en la Universidad de Twétschede, Paises Bajos) y en la
Universidad Noruega de Ciencia y Tecnologia (NTNthndheim, Noruega). De
enero a diciembre de 1998 A. Loria ocupé un pugssiddoctoral en la Universidad
de California en Santa Barbara, CA, EU. Desde 1%99l.oria es investigador
permanente del Centro National de Investigaciéantifica (CNRS) de Francia; actualmente ocupa estou
de Director de Investigacion en el LaboratoricS#diales y Sistemas en Gif sur Yvette, Francid.olia es
(co)autor de aproximadamente 120 publicacioneggedas cuales los libroRPassivity Based Control of
Euler-Lagrange SytemSpringer:London, 1998) con su director de téRisQrtega, y Control of Robots in
Joint Space (Springer:London, 2005) con su maeBrelly. A. Loria es editor asociado de las r@ass
IEEE Transactions on Automatic Control, Systems @odtrol Letters y Automatica y miembro del comité
editorial de conferencias de la Sociedad de SisteteaControl de la IEEE. Sus actividades de ingasidn
incluyen los temas de teoria de estabilidad, sisdie sistemas no lineales, disefio de observadistamas
hibridos, sincronizacion, sistemas caoticos, codio/ehiculos autbnomos.

FIME - UANL, 24-26DE OCTUBRE DE2007, MONTERREY, NUEVO LEON 7



CONGRESONACIONAL DE CONTROLAUTOMATICO AMCA 2007

Plenaria Il
Tecnologia Multicore y nuevos avances en la fabrican en Silicio
Ing. Ignacio Castro
INTEL México
MEXICO
ignacio.castro@intel.com

Resumen

Intel estéd avanzando en su investigacion y de$anpalra proveer tecnologia que permita
administrar las PCs y LapTops en forma remota y deeun gran desempefio, pero
principalmente esta buscando contribuir al medidiame logrando una reduccion en el
consumo de energia y una reduccion en el nimetosdelementos por ahora necesarios
para la fabricacion del procesador en el Siliciomo el agua y otros componentes
indispensables para la elaboracion. Intel estérporando un nuevo elemento llamado
Intel® 45nm Hi-k Silicon Technology, en lugar &2 de gate dieléctrico, el cual a altas
frecuencias permite fuga de electrones. Con el Es$té logrando una menor pérdida de
electrones en el paso por el transistor, con lalaumplementacion de diferentes pasos de
amplificacion se estan reduciendo logrando un mendmero de estaciones de
amplificacion logrando, a mismo tiempo, una menampgeratura disipada por oblea.
Adicionalmente, en el empaquetamiento se logrdr@d@8) un 100% libre de Plomo y

Haldgeno. Si a esto se le suma una mayor capaeidaal niumero de procesadores por
pastilla, permitira un mejor desempefio por waipdiso.

Egresado del Instituto Politécnico Nacional de lacuela Superior de
Ingenieria Mecanica Eléctrica y Electronica. Layargparte de su trabajo la
ha desarrollado en el campo de asistencia técnitasedreas de Hardware y
Software como Soporte Técnico Nacional e Intermadioen el area de
Latinoamérica para las compafiias Burroughs Coriparghoy Unisys) y
Control Data Corporation, teniendo como base ladazles de Rio de Janeiro
y Buenos Aires. Sus principales trabajos los ésadollado en Técnicas
Avanzadas de Diagnéstico para Large Main FramesaDa evolucion de los
Sistemas de Computo a la Arquitectura Intel, emstan especiales como
Aplicaciones Cientificas y de Ingenieria en prosed®e disefio y manufactura
CAD/CAE/CAM se involucré en Intel Corporation. Aetmente se
desempefia como Gerente de Desarrollo de Negocidet&nMéxico con
foco en el Vertical de Manufactura.

FIME - UANL, 24-26DE OCTUBRE DE2007, MONTERREY, NUEVO LEON 8



CONGRESONACIONAL DE CONTROLAUTOMATICO AMCA 2007

Plenaria lll
System theory in HIV clinical research
Dr. Claude Moog
IRCCyN - CNRS
FRANCIA
moog@irccyn.ec-nantes.fr

Summary
HIV infected patients require a life time therapgce the virus can not be eradicated to
date. Mathematical models are designed to analydegoredict the evolution of the disease.
The infection dynamics are modeled to represenirtii@ kinetics of the infection: the viral
load, the healthy and the infected CD4+ T-cellekus.

Clinical tests which are displayed are based ogstem theoretic approach for an early
diagnosis of the immunological and virological tméd of HIV patients. Mathematical
characterizations of therapeutical failures aresented in this paper. Mathematical
modeling is used for individual patients to hetp &n early diagnosis of the evolution of
the infection. The feasibility of the method is d#gd on some patients who start HAART
(Highly Active AntiRetroviral Therapy). The idefiibility of the continuous-time models
which are used, is proved.

Claude H. Moogreceived the Ph.D. degree in automatic controltaed'Docteur
d’Etat” degree, both from the University of Nantésance, in 1980 and 1987, respectively. Since 1883
has been with the CNRS, and currently holds thé&iposf “Directeur de Recherche”. His researcleiests
focus on theoretical aspects of nonlinear systemas aontrol, including continuous-time and discretee
systems. He is involved in applications to robatiel biological systems. He coauthored a book oabadic
methods for nonlinear control systems with G. Cartd A.M. Perdon. He was elected a Fellow of theHE
in 2007. He has served as an Associate EditoBystems and Control Lettesgice January 2004, and in the
Proceedings of the Estonian Academy of Sciences
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Plenaria IV
System of Systems- Land, sea and air applications
Dr. Mo Jamshidi
University of Texas, USA
mo.jamshidi@utsa.edu

Summary
System engineering, as a field, is undergoing & sgnificant makeover due to the recent
global interest in the need for theory and toolsdesign, management and reliability of
heterogeneous systems needing to work with eadr.othis is currently leading to a large
group of researchers in many fields of science emgineering dealing with a field called
“System of Systems” — S0S. The first example 80& can be attributed to the Internet in
early stages. However, cyberspace is only one ebeaaifghe applications of SoS. Various
medium and domains of application can now be remtesl by SoS for optimal cost or
benefit, robustness or feasibility. Among these dim® are energy, environment, defense,
manufacturing, robotics, etc. A critical theoretisgsue in SoS is the engineering of SoS,
dealing with a new field called SOSE — SoS EngimgerUncertainty and complexity are
two main challenges and primary factors of thighieking of systems engineering. A
system may be called complex if its dimension (drde too high and its model (if
available) is nonlinear, interconnected, and infation on the system is uncertain such that
classical techniques cannot easily handle the pnobA SoS is a “super system,” or an
integration of complex (large-scale) systems cowmt#id together in such a way to achieve
a wider goal with possible higher significance sua$ robustness and cost. Other
applications of SoS are Global Warming, Mars Missjo Air Traffic Systems and
Transportation, Global Earth Observation Systeractiic Power Grid System, etc. In this
presentation, SoS and SoS Engineering will be diited and its various issues, attributes
and unsolved problems associated with SoS and @oSHiscussed. Special attention will
be done with research efforts done by Universityexas (San Antonio) efforts on SoSE
applications in land, sea and air rovers (or unradnwehicles). Some movie clips are
shown.

Mo M. Jamshidi (Fellow IEEE, Fellow ASME, Fellow AAAS, Fellow TWAS
Fellow NYAS, Assoc. Fellow-AlAA) received BS in Eical Engineering from
Oregon State University, Corvallis, OR in 1967, & and Ph.D. degrees in
electrical engineering from the University of Iitis at Urbana-Champaign in
June 1969 and February 1971, respectively. He hbige honorary doctorate
degrees from Azerbaijan National University, Azéjdg 1999, University of
Waterloo, Canada, 2004 and Technical University Coéte, Greece, 2004.
Currently, he is the Lutcher Brown Endowed Chairedfessor of the University

of Texas Systems and working at the University ekds, San Antonio, TX,
USA. He has also been the founding Director of €efdr Autonomous Control
Engineering (ACE — ace.utsa.edluat the University of New Mexico in 1995,
and has moved the Center to University of Texas,/A#onio in 2006. He was a Senior Research Adwasgor
US Air Force Research Laboratory, KAFB, NM from 202005 and 1984-1990. He was also a consultant
with US Department of Energy Office of Industriadédhnologies and DOE Laboratories Oak Ridge, Sandia
and Los Alamos. He was also an advisor for the NASfadquarters from 1998-2004 and on NASA JPL's
Pathfinder Project mission and Surface SystemskTReview Board. He has worked in various academic
and industrial positions at various national anderimational locations including with IBM and GM
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Corporations. In 1999, he was a NATO DistinguisRedfessor in Portugal conducting lectures on iigefit
systems and control. He has over 560 technicaligaiions including 58 books (10 text books), resha
volumes, and edited volumes. Six of his books Haen translated into at least one foreign languateis
the Founding Editor or co-founding editor or EditorChief of 5 journals includingEEE Control Systems
Magazine He is the founding editor-in-chief of the ndlEE Systems Journgtto be inaugurated in
September 2007). Dr. Jamshidi is a Fellow or menatbé societies and academies. He is the redigén
the IEEE Centennial Medal and IEEE Control Syst&uosiety Distinguished Member Award and the IEEE
CSS Millennium Award. He is currently on the BoartiGovernors of the IEEE Society on Systems, Man
and Cybernetics and the IEEE Systems Council. HanidHonorary Professor at three Chinese and one
Australian Universities. In October 23005 he wasiaed the IEEE’s Norbert Weiner Research Achievémen
Award.
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Plenaria V
Control semiactivo de edificios
Dr. Luis Alvarez-lcaza
Instituto de Ingenieria UNAM
MEXICO
alvar@pumas.ii.unam.mx

Resumen
Las técnicas de control semiactivo para edificiaschn disminuir el impacto que tienen los
grandes movimientos sismicos sobre estas estractooa el fin de proteger la vida y
bienes de sus ocupantes. La intencion es tomasioees de control en tiempo real, en
paralelo con la ocurrencia del sismo, que coadyusemeducir drasticamente los
desplazamientos de los entrepisos del edificiory elto eviten la posibilidad de colapso.
Las técnicas de control semiactivo se caractefammodular la disipacion de la energia
en los edificios de forma tal que se disminuya faplgud de las vibraciones. Se ha
adoptado el enfoque de control semiactivo pues eseze practicamente las mismas
ventajas que el control activo, pero requiere ppé&snmuchos menores para su operacion,
aspecto critico durante un sismo. Como actuadadsasrecurrido a los amortiguadores
magneto-reoldgicos que ofrecen una gran capacieatisgpacion de energia por unidad de
peso. Se han resuelto cinco problemas primordiale€aracterizar el comportamiento de
los amortiguadores magnetoreolégicos mediante msdelinAmicos de friccion. b)
Identificar en tiempo real los pardmetros del modsdtructural con un grado de libertad
para cada piso. c) Estimar en lazo cerrado la \dddcy desplazamiento de los entrepisos
con base en las mediciones de aceleracion. d) a&pheetodologias de control para
establecer la capacidad de disipacion de los agoadores. e) Identificar en tiempo real
los parametros de un modelo estructural con tradogr de libertad para cada piso. El
trabajo ha tenido una fase experimental, que skevedo a cabo en equipos de prueba de
materiales y en la mesa vibradora del Institutolrdgenieria, UNAM con modelos a
pequefia escala. Actualmente se habilita una pequesa vibradora para los experimentos
con tres grados de libertad por piso. Los resutadbtenidos hasta ahora son muy
alentadores, pues en los esquemas combinadosid®@@sh y control se han obtenido
reducciones de los desplazamientos del orden d#l. 3@s técnicas desarrolladas se
pueden aplicar en edificios ya construidos o ervosi@royectos y permitiran la proteccion
efectiva de estas estructuras durante la ocurrel®isismos. El conocimiento previo del
modelo del edificio necesario para la implantaa@&nminimo. Como sensores se utilizan
acelerometros convenientemente colocados.

Es investigador titular de la Coordinacion de Auatiracion del Instituto de

Ingenieria de la UNAM. Imparte catedra en la Dimiside Ingenieria

Eléctrica de la Facultad de Ingenieria y en losgmos de Ingenieria y
Ciencias de la Computacion, todos de la UNAM. Obtsu licenciatura en

ingenieria electrémecanica y su maestria en ingangn la Facultad de
Ingenieria de la UNAM. Cursé sus estudios de dadworen ingenieria

mecénica en la Universidad de California en BeskelBus lineas de

investigacion se refieren principalmente al conti®lsistemas no-lineales con
aplicaciones al control de estructuras civiles,tmdrde trafico vehicular y

control avanzado de vehiculos.

FIME - UANL, 24-26DE OCTUBRE DE2007, MONTERREY, NUEVO LEON 12



CONGRESONACIONAL DE CONTROLAUTOMATICO AMCA 2007

Programa General del Congreso

M1 - Robética Oct. 24
10:00-11:40
Moderador: Gerardo Espinosa - UNAM

AMCA37 10:00 — 10:20

Telecontrol bilateral de una clase de sistemas
mecanicos subactuados

O. Pefnaloza TESE

J. Alvarez CINVESTAV — IPN

L. A. Marquez CICESE

A. L. Gonzalez TESE

AMCA43 10:20 — 10:40

Development and control of a non-similar
teleoperation master slave robot system
R. Cortes CINVESTAV - IPN

A. Rodriguez Angeles CINVESTAV - IPN

AMCAA47 10:40 — 11:00

Decentralized Formation and Marching
Control for Multi-Agent Robots based on the
Leader-Followers Scheme

E.G. Hernandez-Martinez CINEVESTAV - IPN
E. Aranda-Bricaire CINVESTAV — IPN

AMCAS50 11:00 — 11:20

Joint/Cartesian On-line Optimal Control of a
Robot Manipulator Without Inverse
Kinematics

A. Rodriguez-Angeles CINVESTAYV - IPN

C. A. Cruz-Villar CINVESTAV - IPN

D. Muro-Maldonado CINVESTAYV — IPN

AMCA71 11:20 — 11:40

Andlisis del Control de Robots en Espacio
Operacional usando Lazos PI de Velocidad
Karla Camarillo ITL

Victor Santibafiez ITL

Ricardo Campa ITL

Javier Moreno CITEDI

M2 — Automatizacion | Oct. 24
10:00-11:40
Moderador: JesUs de Leén - UANL

AMCAS53 10:00 — 10:20

Control hibrido de un sistema electromecanico
de llenado de botellas

B. Cruz Jiménez FI-UAY

E. Lara Caballero FI-UAY

AMCA76 10:20 — 10:40
Implementacion de un protocolo de
comunicacion para unidades terminales
remotas

F. Le6n Rubi IIE

F. Rivas Cruz IIE

J. A. Sanchez Lopez IIE

AMCAS81 10:40 — 11:00

Teleoptions: Framework para experimentacion
remota via internet con aplicacion a
telerrobdtica

C. Guerra Torres FIME-UANL

J. de Le6n Morales FIME-UANL

AMCAS88 11:00 — 11:20

Controlador de procesos con base en el
esquema de control por modelo interno IMC
Rogelio Guadarrama Mendoza FI-UNAM
Miguel Mondragén de la Pena FI-UNAM
Ricardo Garibay Jiménez FI-UNAM

AMCA91 11:20 — 11:40

On the experimental implementation of a
controller for a heating process

Carlos A. Joers-Delgado ITCM

Aarén Gonzalez-Rodriguez ITCM
Reyna Medellin-Marsuez ITCM

Rubén Salas-Cabrera ITCM

M3 — Control de Sistemas Discreto®ct. 24
10:00-11:40
Moderador: Edgar Sanchez — CINVESTAV-GDL

AMCAO06 10:00-10:20

Estabilidad Robusta de Sistemas Diferencia-
Diferencial de Segundo Orden.

Ivan Diaz UAT

Gerardo Romero UAT

Irma Pérez, David Lara UAT

AMCAO08 10:20-10:40
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Observadores Neuronales Recurrentes
Discretos para Motores de Induccion.
Edgar N. Sanchez CINVESTAV-GDL
Alma Y. Alanis CINVESTAV-GDL
Alexander G. Loukianov CINVESTAV-GDL

AMCA23 10:40-11:00

Aplicacion de redes de Petri Coloreadas a la
Manufactura Flexible de Alimentos.

Paola A. Portilla Ibarra CINVESTAV-Mex

Alejandro J. Malo Tamayo CINVESTAV-Mex.

AMCAG67 11:00-11:20

A framework for behavioral balancing of
nonlinear sampled-time systems
Ricardo Lopezlena IMP-EyP

AMCA77 11:20-11:40

Estabilizacion y control de sistemas lineales
inestables de primer orden con retardo de
tiempo

B. del Muro Cuellar ESIME-IPN

J. F. Marquez Rubio ESIME-IPN

Gonzalez Olvera, Marcos Angel FI-UNAM
Tang, Yu FI-UNAM

M5 — Control de Sistemas Mecanico®ct. 24
15:00 — 16:40
Moderador: Victor Santibafez - ITL

M4 — Teoria de Control No LinealOct. 24
15:00-16:40
Moderador: Maria Arcelia Alcorta - UANL

AMCA19 15:00-15:20

Adaptive Recurrent Neural Control for Output
Trajectory Tracking with Constrained Inputs.
Luis J. Ricalde UAC, —ITM

Edgar N. Sanchez CINVESTAV-GDL

AMCAZ28 15:20-15:40

Sincronizacidn Robusta de Arreglos de
Sistemas Dinamicos

D. Hernandez CICESE

J. Alvarez1 CICESE

D. I. Rosas FI-UABC

J. Peia CICESE

AMCAS52 15:40-16:00

Optimal Filtering and Control for First Degree
Polynomial System: Risk-Sensitive Method
Maria Aracelia Alcorta Garcia UANL

AMCAGS8 16:00-16:20

Estabilidad de Modos Deslizantes con
Controles Continuos

Horacio Leyva Castellanos UNISON

AMCAS80 16:20-16:40

Identificacion de sistemas dinamicos por una
red neurodifusa recurrente E/S mediante
minimos cuadrados

AMCAZ29 15:00-15:20

Implementacion con Circuitos Electronicos de
una Estructura de Control Robusto para
Sistemas Lagrangianos

J. Pefia CICESE

J. Alvarez CICESE

D. Rosas UABC

D. Hernandez CICESE

AMCA45 15:20-15:40

Disefio Robusto Integrado de un Sistema de
Posicionamiento Lineal

|. Morett-Valenzuela CINVESTAY - IPN
C.A. Cruz-Villar CINVESTAYV - IPN

AMCADS5 15:40-16:00

Controlador PID en Modo Fuerza Aplicado en
un Sistema de Suspension Magnética, como
Caso de Estudio

Javier Ollervides-ITL

Victor Santibafiez- ITL

Alfredo Camarillo- ITL

AMCA74 16:00-16:20

Musculo Neumatico: Control y Aplicacién en
una Falange Robotica

Fabio Abel Aguirre Cerrillo-CENIDET-CMIM
Ernesto Cancino Cruz-CENIDET-CMIM

Marco Antonio Oliver Salazar-CENIDET-CMIM
Dariusz Szwedowicz Wasik-CENIDET-DI

AMCAB84 16:20-16:40

Control inteligente via NHTE en un robot de 3
GDL

Rafael A. Figueroa Diaz CENIDET

José Ruiz Ascencio CENIDET

Wilberth Alcocer Rosado CENIDET

M6 — Aplicaciones de Control LinealOct. 24
15:00 — 16:20
Moderador: Elvia Palacios - UASLP

AMCAZ27 15:00-15:20

Control H-infinito de sensibilidad mezclada
aplicado a un motor de induccion tipo jaula de
ardilla.

R. Galindo UANL

C. Garza UANL
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AMCA40 15:20-15:40

Control Robusto Descentralizado para un
Sistema de Linea de Vista

Lopez G. FI-UNAM

Tang Y FI-UNAM

AMCAG2 15:40-16:00

Evaluacion Experimental de Controladores de
Posicién en un Motor de CD sin Escobillas

F. Salas-ITL

R. Campa-ITL

V. Santibafiez-ITL

AMCAG69 16:00-16:20

Control por Retroalimentacién de Salida para
la reduccién de la carga viral en un modelo de
VIH-1

E. Palacios UASLP

D.U. Campos-Delgado UASLP

J1 - FallasOct. 25
9:40-11:40
Moderador: Daniel Campos Delgado - UASLP

AMCAOQ7 9:40-10:00

Algoritmo de Entrenamiento con Margen
Suave para Disefiar una Memoria Asociativa
de Diagnostico de Fallas.

José A. Ruz HernandezUNACAR

Edgar N. Sanchez Campere<CINVESTAV-GDL
Dionisio A. Suarez Cerda lIE

AMCA15 10:00-10:20

Diagnéstico de Fallas en
Termoeléctricas Utilizando
Neuronal y Logica Difusa.
Nemecio Tlalolini Ramos Demar Instaladora y
Constructora S. A. de C. V.

José A. Ruz Herndndez UAC

Dionisio A. Suarez Cerda IIE

Alfredo Sanchez Lopez IIE

Agustin Quintero Reyes IIE

Centrales
Modelado

AMCA42 10:20-10:40

Deteccion de Fallas usando Observadores No
Lineales: El Proceso de Cristalizacion

T.de J. Debernardi Vazquez FCQ-UV
Anselmo Osorio Mirén FCQ-UV

Joaquin Santos Luna FIME - UV

AMCA54 10:40-11:00

Control tolerante a fallas para un evaporador
de multiple efecto en la industria azucarera
Maria E. Guerrero-Sanchez CENIDET

David Juarez-Romero CENIDET
Carlos D. Garcia-Beltran CENIDET
Carlos M. Astorga-Zaragoza CENIDET
Omar Hernandez-Gonzalez CENIDET

AMCA63 11:00-11:20

Aislamiento de Fallas con Modelos
Estructurados de Componentes Principales
C. Verde UNAM

J. Mina UNAM

AMCA70 11:20-11:40

Multivariable Fault Diagnosis in Induction
Motors

Daniel U. Campos-Delgado- UASLP

J.S. Murguia- UASLP

0. Ramirez-Rodriguez- CIEP-UASLP

J2 - ModeladoOct. 25
9:40-11:40
Moderador: Luis Alvarez-lcaza —II-UNAM

AMCA17 9:40-10:00

Modelo Exacto Difuso de un Proceso
Fermentativo Conmutado.

Enrique Herrera Centro de Investigacion y
Asistencia en Tecnologia y Disefio del Estado de
Jalisco A.C.

Jesus Ramirez Centro de Investigacion y
Asistencia en Tecnologia y Disefio del Estado de
Jalisco A.C.

Bernardino Castillo CINVESTAV-GDL

Eugénio C. Ferreira IBB-Institute for
Biotechnology and Bioengineering

AMCA24 10:00-10:20

Validacion experimental del modelo
matematico de un péndulo invertido rotatorio
E.Rocha-Cozatl UNAM-Dep. Mecatrénica

A. Reyes UNAM-Dep. Mecatrénica

AMCAG60 10:20-10:40

Modelado en Gréficas de Flujo de Sefal de
Convertidores Conmutados con
Procesamiento de Potencia Redundante
Jorge Alberto Morales Saldafia UASLP
Rodrigo Loera Palomo UASLP

Enrique Eduardo Carbajal Gutiérrd2ICyT
JesUs Leyva RamoiPICyT

AMCA73 10:40-11:00

Modelo dinamico de friccion de segundo orden
con parametrizacion lineal

Luis Alvarez-lcaza-UNAM

René Jiménez-Fabian-UNAM LP
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AMCA75 11:00-11:20

Modelado del coeficiente de potencia de un
aerogenerador por efecto de friccion

J. Villanueva Maldonado II-UNAM

Luis Alvarez-Icaza Inst. II-UNAM

AMCAS89 11:20-11:40

Modelado y simulacion de la celda de
combustible de intercambio de protones (PEM)
J. Morales-Morales CENIDET

C.-M. Astorga-Zaragoza ITZ

J. Reyes-Reyes ITZ

J3 — Automatizacion Il Oct. 25
9:40 - 11:00
Moderador: Ricardo Femat - IPICYT

AMCAO03 9:40-10:00

Automation for the process of the spectral
simulations of the light reflection of the human
skins

J. A. Delgado Atencio — Photo-Health Group

E. E. Rodriguez Vazquez — Photo-Health Group
H. ZdfAiga de Rodriguez — Photo-Health Group
M. Cunil Rodriguez — Photo-Health Group

AMCA32 10:00-10:20

Implementacién en dispositivos FPGA de
controladores para sistemas lineales inestables
con retardo de tiempo

G. Sanchez Rivera ESIME-Culhuacan-IPN

B. del Muro Cuellar ESIME-Culhuacan-IPN

G. Duchen Sanchez ESIME-Culhuacan-IPN

AMCA35 10:20-10:40

Estudio de confiabilidad en lamparas
automotrices

M.A. Urbano Vazquez DPIS FIMyE - UANL
A. Cavazos Gonzéalez DPIE FIMyE - UANL
J. Mireles Diaz - Visteon Carplastic

M. Cabrera-Rios DPIS FIMyE - UANL

AMCA36 10:40-11:00

Hacia un Sistema Automatico de
Caracterizacion Vehicular

M. Maldonado Chan IIC - UANL
R. Gallegos Lopez IIC - UANL

J. A. Sandoval Cortina IIC - UANL
F. Lopez Vazquez IIC - UANL

M. Cabrera-Rios FI - UANL

J4 — Control de Procesos Industriale®©ct. 25
15:00 - 16:40
Moderador: Ricardo Lopezlena - IMP

AMCAO09 15:00-15:20

Desarrollo de un Controlador Difuso y su
Interfaz de Usuario para Regulacion de
Potencia en un Reactor de Investigacion.
Tonatiuh Rivero Gutiérrez — ININ

Jorge S. Benitez Read — ININ

J. Armando Segovia De los Rios — ININ

Luis C. Longoria Gandara — ININ

Javier C. Palacios Hernandez — ININ

AMCA30 15:20-15:40

Multivariable predictive control with
constraint handling for distillation columns
G. Valencia CENIDET

F.-R. L6pez CENIDET

C.-M. Astorga CENIDET

D. Juéarez CIICAp

F. Rivas CENIDET

AMCA34 15:40-16:00

Un Método de Optimizacién via Simulacion:
aplicacion a un Proceso de Moldeo por
Inyeccion de Termoplasticos.

M.G. Villarreal PPIS-UANL

M. Cabrera-Rio®PIS-UANL

AMCAGB5 16:00-16:20

Panoramica del control retroalimentado en la
optimacién integrada de yacimientos petroleros
Ricardo Lopezlena-IMPEyP

AMCA72 16:20-16:40

The use of complementary parameter
estimation techniques for adequate model-
based predictive control of a pilot distillation
plant

F.-R. Lépez-Estrada-CENIDET

G. Valencia-Palomo-CENIDET

V.-M. Alvarado-Martinez-CENIDET

C. M. Astorga-Zaragoza-CENIDET

M. A. Mendez-Gamboa-CENIDET

D. Juarez-Romero-CIICAp

J5 — Control DifusoOct. 25
15:00 — 16:40
Moderador: José A. Ruz Hernandez - UNACAR

AMCAOS5 15:00-15:20

A fuzzy PD control for an electronic throttle
body.

J. Francisco Flores Resendiz — UNAM

Yu Tang Xu — UNAM
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AMCA13 15:20-15:40

Control Difuso Takagi-Sugeno Aplicado al
Equipo Didactico de la Bola y la Viga.

Rosalio Farfan Martinez UTCAM

José A. Ruz HernandezUNACAR

Ramén Garcia HernandezUNACAR

José Luis Rullan Lara UNACAR

Nun Pitalta Diaz UABC

AMCA14 15:40-16:00

Seguimiento de trayectorias utilizando el
enfoque difuso de Lyapunov: Aplicacién a un
entrenador de servos.

Eduardo A. Reyes Pacheco — UTCAM

José A. Ruz Hernandez — UNACAR

José L. Rullan Lara — UNACAR

Ramon Garcia Hernandez — UNACAR

Edgar N. Sanchez Camperos —CINVESTAV-
GDL

AMCAS51 16:00-16:20

Seguimiento adaptable difuso no lineal
Rubén Garrido CINESTAV - IPN

Dora Calderon CINVESTAV - IPN
Alberto Soria CINVESTAV - IPN

AMCAS83 16:20-16:40

Reconfigurable fuzzy Takagi Sugeno
networked control based on a scheduling
algorithm considering time delays for magnetic
levitation system

Quifiones-Reyes P. ITJ

Méndez-Monroy E. IMAS-UNAM
Benitez-Pérez H. IIMAS-UNAM

Cardenas Flores F. IIMAS-UNAM
Garcia-Nocetti, F. IMAS-UNAM

J6 — Control por Retroalimentacion de Salida
Oct. 25

15:00-16:20

Moderador: Ricardo Alvarez -UASLP

AMCAZ21 15:00-15:20

Estabilizacion en tiempo-real de una aeronave
de despegue vertical de cuatro rotores.

V. Rejon — CINVESTAV-Mex

E. Aranda-Bricaire — CINVESTAV-Mex

AMCA26 15:20-15:40

Bounded positive non-linear integral control
for double-pipe heat exchangers.

A. Zavala-Rios — IPICyT

C. M. Astorga-Zaragoza — CENIDET

0. Hernandez-Gonzales — CENIDET

AMCAS3 15:40-16:00

Human Tracking via Non Linear Attitude
Observer and Non Weak Acceleration Case

B. B. Salmerén Quiroz SEPI-UPA ESIME UPA
IPN

J. F. Guerrero-Castellanos GIPSA-ENSIEG

S. Lesecq GIPSA-ENSIEG

N. Marchand GIPSA-ENSIEG

AMCAA44 16:20-16:40

Evaluacion Experimental de un Observador de
Velocidad de Convergencia Semiglobal y de
Bajo Orden para Motores de Induccion

M. A. Gallegos CIEP-FI - UASLP

R. Alvarez CIEP-FI - UASLP

J. A. Moreno Il - UNAM

G. Espinosa-Pérez DEPFI — UNAM

V1 — Electrénica de Potencidct. 26
9:00 - 10:40
Moderador: Jorge Morales - UASLP

AMCA22 9:00-9:20

Control no Lineal basado en Observador para
un Rectificador Activo Monofasico

M. Flota, R. Alvarez — CIEP - UASLP

C. Nuiez, N. Visairo — CIEP - UASLP

AMCA25 9:20-9:40

Regulador Conmutado usando un Convertidor
Elevador de N-Etapas

L. H. Diaz Saldierna — IPICyT-SLP

M. G. Ortiz Lépez — IPICyT-SLP

E. E. Carbajal Gutiérrez — IPICyT-SLP

J. Leyva Ramos — IPICyT-SLP

AMCA49 9:40-10:00

Control por Asignacion de Interconexién y
Amortiguamiento de un Convertidor
Bidireccional Monofasico

Ivdn Martinez-Pérez DEPFI - UNAM

Gonzalo Sandoval-Rodriguez DEPFI - UNAM
Gerardo Espinosa-Pérez DEPFI - UNAM

AMCA58 10:00-10:20

Rectificador PWM trifasico con funcién de
filtro activo integrada controlado por
pasividad

E. Barcenas-CENIDET

V. Cardenas-UASLP

J. Arau-CENIDET

AMCA59 10:20-10:40

Control Lineal Multilazo de un Convertidor
PFC

R. Loera Palomo-UASLP

J. A. Morales Saldana-UASLP
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A. Hernandez Rodriguez-UASLP
E. E. Carbajal Gutiérrez-IPICyT

V2 — Aplicaciones de Control No Lineact. 26
9:00 —10:40
Moderador: Hugo Rodriguez - CINVESTAV

AMCA38 9:00-9:20

Regulacion de acceso a vias rapidas por
“backstepping” con rechazo a perturbaciones
O. A. Rosas-Jaimes |I-UNAM

Luis Alvarez-lcaza [I-UNAM

AMCA56 9:20-9:40

Esquema difuso de compensacioén de la
interaccion potencia — voltaje en un
turbogenerador de combustion

I. V. Hernandez Rodrigue GENIDET

C. D. Garcia Beltran- CENIDET

R. Garduiio Ramirez- IIE

AMCAS57 9:40-10:00

On a port Hamiltonian approach to the
Aircraft Phugoid Dynamics

H. Rodriguez Cortés-CINVESTAV

AMCA78 10:00-10:20

Control por retroalimentacién de salida

usando técnicas por modos deslizantes aplicado
a un sistema multi-maquina

A. Colbia-Vega FIME-UANL

J. de Ledn-Morales FIME-UANL

L. Fridman FI-UNAM

O. Salas-Pefia FIME-UANL

AMCA79 10:20-10:40

Estrategia de sincronizacion generalizada de
orden reducido basada en modos deslizantes
Angel Rodriguez FIME-UANL

Jesls de Leén FIME-UANL

Leonid Fridman FI-UNAM

V3 — Robdtica Movil Oct. 26
11:00 —12:20
Moderador: Martin Velasco - CINVESTAV

AMCAO04 11:00-11:20

Comparacion de tres FKPS en la navegacion
inercial de un vehiculo terrestre.

Juan Gerardo Castrejon Lozano — ITL
Alejandro Dzul Lépez — ITL

Victor Santibafiez Davila — ITL

AMCAZ20 11:20-11:40

Sistema de Monitoreo Autbnomo Basado en el
Robot Mévil Khepera.

Jorge S. Benitez ReadNIN

Erick Rojas Ramirez ITT

Tonatiuh Rivero Gutiérrez

AMCA39 11:40-12:00

Seguimiento de Trayectorias de un Robot
Mévil Omnidireccional Basado en el Modelo
Dinamico

J. A. Vazquez CINVESTAV-IPN

M. Velasco-Villa CINVESTAV-IPN

AMCAS87 12:00-12:20

Estimacion experimental de la postura de un
robot mévil autbnomo

O. A. Cervantes-Gloria CINVESTAV-IPN

M. Velasco-Villa CINVESTAV-IPN

E. Aranda-Bricaire CINVESTAV-IPN

H. Rodriguez-Cortés CINVESTAV-IPN

V4 — Sistemas Biomédico®ct. 26
11:00-12:20
Moderador: Eduardo Ruiz — U de G

AMCA92 11:00-11:20

On glycemic scenarios from modification of
sensitive parameters in TLDM patients

G. Quiroz IPICYT

R. Femat IPICyT

AMCA93 11:20-11:40

Transiciones a sincronizacion en islotes de
células pancreaticas

Juan Gonzalo Barajas Ramirez IPICyT

AMCA94 11:40-12:00

Autématas celulares en vascularizacion renal
Aurora Espinoza-Valdez IPICyT

Ricardo Femat IPICyT

AMCA95 12:00-12:20

Evaluacion de un controlador robusto en
escenarios hipoglucémicos en DMT1

C. P. Flores Gutiérrez IPICyT

R. Femat IPICyT

E. Ruiz Velazquez IPICyT
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Resumenes de trabajos

ISesién M1: Robétich

M1 AMCAZ37. Telecontrol bilateral de una clase de stemas mecanicos subactuados

O. Pefialozg, Ja. Alvarez-Gallegost, L.A. Marquez-Martinezt, A.. Gonzélez-
Sanchez
TCINVESTAV-IPN, Depto. de Ingenieria Eléctrica, 8ién de Mecatronica. 07600
México, D.F.
T+CICESE, Divisién de Fisica Aplicada, Depto. decEl@nica y Telecomunicaciones.
22860 Ensenada, B.C.

h TESE, Division de Ingenieria Mecatronica e Inda$t$5210 Ecatepec, Estado de
México.

#TESE, Divisién de Ingenieria Electrénica y Telemeti55210 Ecatepec, Estado de
México.

Resumen
Se aborda el problema de telecontrol para una cdassistemas mecanicos subactuados
(SMS) en configuracion maestro-esclavo y con retakel transmision. Dicho problema se
ha resuelto al disefiar unos compensadores caubatemtinuos que garantizan, bajo un
analisis de estabilidad formal, buena coordinaai@n posicion y reflexion de fuerza,
satisfaciendo asi objetivos tradicionales en elctaitrol de sistemas. Mas audn, el sistema
en lazo cerrado es forzado a evolucionar en tiefimito a una variedad estable para todo
tiempo, exhibiendo en ella caracteristicas de telzuante incertidumbres paramétricas y
perturbaciones externas. El desempefio del esquerantiol propuesto es visualizado
a través de simulaciones.

M1 AMCA43. Development and control of a non-similar
teleoperation master slave robot system
R. Cortes, A. Rodriguez Angeles
Department of Electrical Engineering-CINVESTAV
Av. Instituto Politécnico Nacional, 2508, México
rcortes@cinvestav.mx
Teléfono: 55-50613800

Abstract

The development of a non-similar master-slave paeation system is presented, it is
composed by a five degree of freedom (dof) indakstobot as the slave and a three-dof
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parallel robot as the master. The master robot esigded pursuing haptic terminal
functionality: low inertial effects, small motorsic stiffness. The master robot is closed
type whereas the slave robot is a serial one, sndynamics is modeled by considering
holonomic constraints such that it is representeditberential algebraic equations (DAE).
Looking for good teleoperation proficiency it isnsadered a control technique based on the
Joint Space Orthogonalization Method (JSOM), comdimvith Sliding PID to achieve
convergency in finite time. The master and slav®t® are geometrically non similar, thus
the kinematics properties are considered by theralorin this article the master robot
design is highlighted, which is oriented to hapdigplications. It is provided a set of
simulation results under the proposed controller.

M1 AMCA47. Decentralized Formation and Marching Cantrol for Multi-Agent
Robots based on the Leader-Followers Scheme
E.G. Hernandez-Martinez and E. Aranda-Bricaire
CINVESTAV, Seccion de Mecatronica
Av. IPN 2508, 07360 México, DF.
eghm2@yahoo.com.mx, earanda@cinvestav.mx
Phone: (52)-55-50613865

Abstract

Decentralized formation and marching control sgee for multi-agent robots are
presented. The strategies are based on artifiogdngial fields and the leader-followers
scheme. The objective is to coordinate a groupgehts, considered as points in plane, to
follow a predefined path whereas agents achievartecplar formation. In these strategies,
the leader agent must know the desired path of mregand the others can detect another
agent only (minimum sensing requirements). The ngaal is to achieve desired global
behaviors through local interactions.

M1 AMCASO0. Joint/Cartesian On-line Optimal Control of a
Robot Manipulator Without Inverse Kinematics

A. Rodriguez-Angeles, C. A. Cruz-Villar, D. Muro-Maldonado

Center for Research and Advanced Studies (CINVESTAN)

Electrical Engineering Department, Mechatronicsupro

Av. Instituto Politécnico Nacional 2508, Col. Saedio Zacatenco

Mexico D.F., 07630, Mexico
Tel. (+52) (55) 5061 - 3788 Fax. (+52) (55) 50&B66
E-mail: aangeles@cinvestav.mx; cacruz@cinvestavdmuro@-cinvestav.mx

Abstract
This article presents a novel on-line optimal confior robot manipulators for which
inverse kinematics is not required. The controtlensiders a Cartesian PID control that
yields stability of the closed loop, but preserdsipperformance unless using high gains. A
joint space on line optimal control based on thadgmt flow approach is introduced to
improve the performance of the robot. The combamatf both controllers is implemented
in joint space, by considering the robot Jacobimmetheless for design of both controllers
only direct kinematics and cartesian errors arerakto account. Joint space controllers

FIME - UANL, 24-26DE OCTUBRE DE2007, MONTERREY, NUEVO LEON 20



CONGRESONACIONAL DE CONTROLAUTOMATICO AMCA 2007

which are based on cartesian errors commonly redhe& inverse kinematics of the robot,
in our proposal the joint space optimal controlveslthe inverse kinematics problem by
itself, thus an explicit inverse kinematics modéltlee robot is not needed. The paper
presents experimental results with a two degredreddom (dof) planar manipulator,

showing that the optimal control part highly impesvthe performance of the closed loop
system.

M1 AMCAT71. Andlisis del Control de Robots en Espacio Operaci@husando Lazos
PI de Velocidad
Karla Camarillo*, Victor Santibafez*, Ricardo Campaavier Moreno**
*Instituto Tecnoldgico de la Laguna

Torredn Coah. 27000, México

recampa@itlalaguna.edu.mx
*CITEDI del IPN

Tijuana B.C. 22510, México

Resumen
En este documento se aborda el problema de comtraspacio operacional de robots
industriales que tienen servoactuadores con la#embs de velocidad articular. Para ello,
se analiza un esquema de control de doble lazdprde se tiene como lazo externo el
controlador de movimiento por velocidad resueltMC) y, como lazo interno, un
controlador Pl de velocidad; éste ultimo es elctipcontrolador interno de velocidad
articular usado en robots industriales. Usand@daia de sistemas pertubados se prueba,
por primera vez, que las soluciones del sistemiaztecerrado son uniforme vy finalmente
acotadas.

[Sesién M2: Automatizacion |

M2 AMCAS3. Control hibrido de un sistema electromeanico de llenado de botellas
B. Cruz Jiménez, E. Lara Caballero
Facultad de Ingenieria-Universidad Autonoma de Yarca
Mérida, Yucatan, México
bcruz@uady.mx
Teléfono: (52)-999-9410191

Resumen
Los sistemas hibridos son una clase de sistemasnios donde el comportamiento a
analizar es definido por la interaccion de dinasicantinuas y discretas. En la mayoria de
las industrias existen procesos que pueden setiptelcontinuo, basados en eventos
discretos o binarios, y procesos que combinan arabpsctos, estos procesos dan lugar a
lo que se conoce como sistemas dinamicos hibrigeisien muchas razones para usar
modelos hibridos para representar el comportamiditémico de tales sistemas. Una
razon importante es la reduccion de complejidadnutadielo en orden. En este trabajo se
presenta la modelacién de un sistema de llenadbotilas utilizando el modelo del
automata hibrido y su implementacion en un diagrdenascalera.
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M2 AMCA76. Implementacion de un protocolo de comurdacion para unidades
terminales remotas

F. Ledn Rubi, F. Rivas Cruzy J. A. Sanchez Lopez
Instituto de Investigaciones Eléctricas
Cuernavaca, Morelos, 62490, México

[asl@iie.org.mx
Tel: (777) 3623811

Resumen
Este documento presenta la estrategia utilizadka gmmogramacion del protocolo Harris
5000 mediante el uso de la herramienta de desatrabVIEW. Se presenta la descripcion
operacional del protocolo, el conjunto de funciomeglementadas y la manera en que fue
validado el manejador de comunicaciones.

M2 AMCAZ8L. Teleoptions: Framework para experimentacionremota via internet con
aplicacion a telerrobotica
C. Guerra Torres y J. de Leon Morales
Doctorado en Ingenieria Eléctrica-FIME. UANL
66450 San Nicolas de los Garza, Nuevo Ledn, México
Teléfono (52) 81 832940, ext 5773
cquerratorres@gmail.cgrdrileon@gmail.com

Resumen

El acceso a equipo remoto para la experimentac&rsga en la ensefianza o en la
investigacion de robotica es una realidad y unaesidad debido a los servicios y

facilidades que ofrece el internet. Diferentes djab relacionados con la teleoperacion o
telecontrol en robdtica han sido expuestos, sinaegtbcarecen de una estructura eficiente
gue permita utilizarlos como recurso para implemenaboratorios remotos. En este
trabajo se propone una arquitectura de distribucénsoftware (framework) llamada

“TeleOptions” que permite unificar las modalidadés: telecontrol + teleoperacion+

teleoperacion para experimentacion remota en rcdoti

M2 AMCAB88. Controlador de procesos con base en ekguema de control por modelo
interno IMC
Rogelio Guadarrama MendozaMiguel Mondragén de la Pefiay Ricardo Garibay
Jiménez
Departamento de Ingenieria de Control y Robdética
Facultad de Ingenieria, UNAM
rgaribay@servidor.unam.mx

Resumen
Este trabajo consiste en la implantacion de uermsigtde control robusto en procesos con
incertidumbre paramétrica y con rechazo a pertivhas externas, de acuerdo con el
esquema de control por modelo interno (IMC porsigkss en inglés). El sistema se realizo
en una plataforma de control en tiempo real, adéncumplir con las especificaciones de
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ejecucion en tiempo determinado, y asi proveemuagor certidumbre en la operacion del
mismo.

M2 AMCA91. On the experimental implementation of acontroller for a heating
process
Carlos A. Joers-Delgadd, Aaron Gonzalez-RodrigueZ, Reyna Medellin-Marsuez* y
Rubén Salas-Cabrerd
*Instituto Tecnoldgico de Cd. Madero, Division dstidios de Posgrado e Investigacion
Av. 1° de Mayo S/N Cd. Madero, México
*Instituto Tecnoldgico de Cd. Madero, Departamemtdngenieria Electronica y
Division de Estudios de Posgrado e Investigacion
Av. 1° de Mayo S/N Cd. Madero, México
**|nstituto Tecnoldgico de Cd. Madero
Departamento de Ingenieria Quimica y Bioquimica
Av. 1° de Mayo S/N Cd. Madero, México

Resumen

This work deals with the experimental temperatungtiol| of a tube furnace that is used for
determining physical and chemical properties diedént compounds. Several experimental
tests are performed to identify the dynamic modegn pole placement technique and
integral control by state augmentation are emplaygedesign the control law. In other
words discrete time control theory is utilized tonplement this temperature
microprocessor-based controller. Analog, digitad @aower electronics are the fundamental
components of the custom-made instrumentation.

ISesién M3: Control de Sistemas discretps

M3 AMCAO6. Estabilidad Robusta de Sistemas Diferena-Diferencial de Segundo
Orden
lvan Diaz, Gerardo Romero, Irma Pérez, David Lara
Universidad Autbnoma de Tamaulipas.
Unidad Académica Multidisciplinaria Reynosa-Rodhe
Carr. Reynosa - San Fernando cruce con canal Rodhe
Colonia Arco Iris, Apdo. Postal 1460
Reynosa Tamauilpas, México, C.P. 88779
Tel: +52 (899) 921-33-00 Ext: 8280, Fax: +52 (892]1-33-01
E-mail: ivan_diaz_09@hotmail.comromero@uat.edu.mx

Resumen

En este articulo se presentan condiciones necgsgriauficientes para verificar la
propiedad de estabilidad robusta de cuasipolingnass cuales representan la ecuacion
caracteristica de sistemas dindmiabferencia- diferencialde segundo orden. En este
trabajo se considera incertidumbre paramétricaifte ihtervalo en los coeficientes del
cuasipolinomio, asi como en el retardo de tiempn.netodologia aplicada consiste en
emplear la técnica dellue setusando los polinomios de Kharitonov para caraxd€o,
obteniendo una grafica de dos dimensiones en ebptamplejo, misma que al aplicar el
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principio de exclusién del cero nos permite veaifia propiedad de estabilidad robusta del
sistema retardado.

M3 AMCAO08. Observadores Neuronales Recurrentes Disetos para Motores de
Induccion
Edgar N. Sanchez, Alma Y. Alanis and Alexander G. aukianov
CINVESTAYV, Unidad Guadalajara, Apartado Postal 38;4°laza La Luna,
Guadalajara,Jalisco, C.P. 45091, Mexico,
e-mail:sanchez@gdl.cinvestav.mx (direccion paraespondencia).

Resumen
Este articulo presenta el disefio un observadoronalrrecurrente para sistemas no
lineales, cuyos modelos matematicos se considerseodocidos. El observador propuesto
se basa en una red neuronal recurrente de alto didereta (RHONN), la cual estima el
vector de estado de la planta desconocida. Elialgmde entrenamiento de la RHONN se
basa en un filtro de Kalman extendido (FKE). Adens&s incluyen simulaciones y
resultados en tiempo real que muestran la aplidabiildel observador propuesto.

M3 AMCAZ23. Aplicacion de redes de Petri Coloreadasa la
Manufactura Flexible de Alimentos.
Paola A. Portilla Ibarra, Alejandro J. Malo Tamayo
Control Automatico, Cinvestav
Av. IPN 2508, San Pedro Zacatenco, M exico, D.F.
alemalo@ctrl.cinvestav.mx
Tel: 55 5061 3800 extension 4225

Resumen
El problema que se tratamos es el caso dablacacion de pan a mediana escala, es decir,
el de un sistemae fabricacion de alimentos en cantidad discrette Bs uncaso que
rebasa las posibilidades de la fabricacibn maguab llega a la fabricacién industrial.
Tiene en comun cola fabricacion manual la gran variedad de prodyaosdetambién
muchos de los elementos del sistema de fabricatinrcompartidos. El trabajo presenta la
aplicacion de redes detri coloreadas en el modelado de sistemas defatamaflexible.

M3 AMCAG67. A framework for behavioral balancing of nonlinear sampled-time
systems
Ricardo Lopezlena
Instituto Mexicano del Petroleo, Exploracion y Rrodén
Eje Central L. Cardenas 152, CP 07730, Ciudad ddddé
Apdo. Postal 14-805. Tel. +52-9175-7603. rlopezi®@mx

Abstract
This paper extends the theory of nonlinear behalioalanced reduction to sampled-time
systems on Hilbert manifold structures. With orémn to numerical algorithms, we
discuss the invariants of the discrete-time behalioperator, the nonlinear balancing
condition and Schmidt decomposition.
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M3 AMCAT77. Estabilizacion y control de sistemas lirales inestables de primer orden
con retardo de tiempo
B. del Muro Cuellar y J. F. Marquez Rubio
Instituto Politécnico Nacional
ESIME Culhuacan, SEPI
México, DF
bdelmuro@yahoo.conffcom23@yahoo.com.mx

Resumen

Este trabajo considera el problema de estabilimagiccontrol de sistemas lineales de
primer orden con retardo de tiempo. Como es sadlidgmalisis de estabilidad en este tipo
de sistemas se dificulta debido al término dekdetale tiempo. La idea principal es disefiar
al término del retardo de tiempo. La idea principaldisefiar un observador (predictor)
analdgico estabilizado a través de una realimemaeistitica de salida. El esquema
propuesto es similar al tradicional Predictor datBnA partir de un andlisis de estabilidad
en tiempo discreto del sistema original se conckrere las condiciones de estabilidad
para el observador analdgico. Se propone utiliracantrolador de tipo Pl analégico en
conjunto con el predictor.

[Sesién M4 — Teoria de Control No Lineal

M4 AMCA19. Adaptive Recurrent Neural Control for Output Trajectory Tracking
with Constrained Inputs
Luis J. Ricalde™? and Edgar N. Sanche%
1) Universidad Autbnoma de Yucatan, Av. IndustiasContaminantes por Periférico
Norte, Apdo. Postal 150 Cordemex, Mérida, Yucakdéxico, e-mail:
Iricalde@gdl.cinvestav.mx
2) Instituto Tecnoldgico de Mérida, Av. Tecnolégikao. 4.5, Mérida, Yucatan, México,
3) CINVESTAV, Unidad Guadalajara, Apartado Poste¥30, Plaza La Luna,
Guadalajara, Jalisco C.P. 45091, México,
e-mail:sanchez@qdl.cinvestav.mx

Abstract
This paper presents the design of an adapéearrent neural observer-controller scheme
for nonlinearsystems whose model is assumed to be unknown ahaevistrained inputs.
The control scheme is composed of a neural obsdrased on Recurrent High Order
Neural Networkswhich builds the state vector of the unknown pldghamicsand a
learning adaptation law for the neural network w&dor both the observer and identifier.
These laws are obtaineda control Lyapunov functions. Then, a control Jawhich
stabilizes the tracking error dynamics is developsthg the Lyapunov methodology.
Tracking error boundedness is established as aidunnaf design parameters.
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M4 AMCAZ28. Sincronizacion Robusta de Arreglos de iStemas Dinamicos
Daniel Hernandez Arango*, Joaquin Alvarez*,
David I. Rosas Almeida** y Jonatan Pefia Ramirez*
*Centro de Investigacién Cientifica y Educacion &igr de Ensenada,
Division de Fisica Aplicada, Ensenada, México 22860
dhernand@cicese.mx, jgalvar@cicese.mx, jramirezégeionx
Teléfono: (52)-646-175-05-00 ext. 25301
**Universidad Autbnoma de Baja California,
Facultad de Ingenieria, Mexicali, México, drosas@@uax
Teléfono: (52)-686-566-42-70 ext. 1315

Resumen
En este trabajo se describe una metodologia deomimacion de arreglos de sistemas
dindmicos conformada por: 1) una estructura derabmbbusto presentada en [5] que
requiere Unicamente acceso al vector de posicigeeeralizadas, ademas, soporta la
presencia de perturbaciones externas e incerticagnsramétricas; y 2) un esquema de
interconexion entre nodos [5] a través del cuap@sible lograr la sincronizacion de los
sistemas de la red, incluso ante la pérdida dd@magntos entre dichos nodos.
Se incluyen resultados experimentales que muestranen desempefio de la metodologia
descrita.

M4 AMCAS52. Optimal Filtering and Control for First Degree
Polynomial Systems: Risk-Sensitive Method
Maria Aracelia Alcorta Garcia
Department of Physical and Mathematical ScienceBIUA
C.P. 66450, San Nicolas de los Garza Nuevo Ledmjddé
aalcorta@fcfm.uanl.mx, Tel: (52)-81-83294030

Abstract
The algorithms for the optimal filter and contrchve been obtained for systems with
polynomial first degree drift term in the state asimservations equations. Two cases are
presented: systems with disturbancesLih and systems with Brownian motion and
parametere in the state and observation equations. The a&lgos of the optimal
risksensitive filter are obtained in each casetaed performance is verified and compared
with the algorithms of the optimal Kalman-Bucy diitthrough an example. Besides the
solution to the optimal control risk-sensitive pliexa for stochastic system as in the filter,
and quadratic cost function to be minimized is oi#d. The algorithms for the optimal
control are obtained using PDE HJB. These algostlame compared with the traditional
control algorithms through numerical example. Tpéroal risk-sensitive filter and control
show better performance for large values of thampetere .
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M4 AMCAG8. Estabilidad de Modos Deslizantes con Controles Cantios
Horacio Leyva Castellanos
Departamento de Matematicas, Universidad de Soifieta(662) 259 21 55, Fax (662) 259
22 19. hleyva@gauss.mat.uson.mx

Resumen
Bajo la condicion de encuentro con el control deve ideal, definimos un control
continuo en una vecindad de la superficie de carobioel objetivo de eliminar el efecto
indeseable llamadalatering (una inestabilidad que consiste en unalaasén de alta
frecuencia de la variable de salida); y al misnempo mantener caracter’isticas deseables
como el alcance de la superficie de cambio en tefimito, control acotado, preservacion
de la invariancia de la superficie de cambio y elmdeslizante correspondiente; asi como
lograr un nivel aceptable de robustez al mostragrelsistencia de la superficie de cambio
bajo perturbaciones de el sistema de control realiado. Presentamos un ejemplo de esta
robustez.

M4 AMCABSO. Identificacion de sistemas dinamicos pouna red neurodifusa
recurrente E/S mediante minimos cuadrados
Gonzélez Olvera, Marcos Angely Tang, Yu
Facultad de Ingenieria-UNAM
Coyoacan DF 04510, México
mangel@verona.fi-p.unam.mtang@servidor.unam.mx
Teléfono: (52) 55 56223013

Resumen
En este trabajo proponemos una estructura pardifidecion de sistemas dinamicos
mediante el empleo de una red neurodifusa recerremttiempo discreto cuya estructura
estd dada en forma entrada-salida (E/S) que peratteder en forma linea a los
parametros consecuentes de las reglas. Por sy @agt@grenamiento de los parametros no
lineales es hecho mediante una linealizacion erotarsus valores subo6ptimos; donde ésta
es supuesta valida gracias al algoritmo de inmaalbn de parametros que coloca a estos
valores cerca de un valor subéptimo. Los Unicosdsatipuestos para el entrenamiento son
series de valores entrada-salida del sistema. Bjurto, es presentado un teorema para
determinar la estabilidad en el sentido de Lyaput®la red ya entrenada, y la utilidad de
la red propuesta es mostrada mediante la simula&@am sistema no linea.

[Sesién M5 — Control de Sistemas Mecanidos

M5 AMCAZ29. Implementacion con Circuitos Electronims de una Estructura de

Control Robusto para Sistemas Lagrangianos

Jonatan Pefia Ramirez*, Joaquin Alvarez*,
David I. Rosas Almeida** y Daniel Hernandez Arango*
*Centro de Investigacion Cientifica y Educacion &ugr de Ensenada,
Division de Fisica Aplicada, Ensenada, México 22860
dhernand@cicese.mx, jgalvar@cicese.mx, jramirezé&geionx

Teléfono: (52)-646-175-05-00 ext. 25301

**Universidad Autbnoma de Baja California,
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Facultad de Ingenieria, Mexicali, México, drosas@@uax
Teléfono: (52)-686-566-42-70 ext. 1315

Resumen

Se presenta la realizacion con circuitos electonde la llamada estructura de control con
identificacién de perturbaciones (ECIP) aplicablsisiemas lagrangianos de n grados de
libertad. La parte medular de esta estructura esbservador discontinuo que estima el
vector de estado completo y ademas permite ideatifel vector de perturbaciones
presentes en la planta. Mediante resultados expetales se muestra el desempefio del
circuito electrénico de la ECIP utilizado para coldr un péndulo simple y un robot
industrial.

M5 AMCAA45. Disefio Robusto Integrado de un Sistemde
Posicionamiento Lineal
I. Morett-Valenzuela, C.A. Cruz-Villar
CINVESTAV-IPN, Seccion de Mecatrdnica
Av. Instituto Politécnico Nacional No. 2508, MéxiboF., México
( igormorett, cacruz )@cinvestav.mx
Tel. (55) 50613800 ext [6322, 3789]

Resumen

En este trabajo se aborda el problema de disefiostmlntegrado de un sistema de
posicionamiento lineal (SPL), mediante la impleraeiitn del método de disefio integrado
robusto con multiples especificaciones de desemgEiMSS), el cual consiste de dos

etapas de disefio. Una contribucion realizada entediajo consiste en la modificacion de
la primera etapa, la cual consiste ahora en canwiaarte de determinacion heuristica de
los sistemas muestra, por un método de disefio opbisusto. De esta forma, aseguramos
que los sistemas muestra disefiados generarantamai®ptimo y robusto ante cambios

del ambiente. En la segunda etapa se determin@njunto de parametros de disefio del
sistema mecéanico en lazo abierto y un controladorlazo cerrado que satisfacen

simultdneamente un conjunto de especificacionaededempefio en lazo cerrado. También
se presentan resultados experimentales con el dindemostrar la eficiencia de la

metodologia desarrollada.

M5 AMCASS5. Controlador PID en Modo Fuerza Aplicadoen un Sistema de

Suspension Magnética, como Caso de Estudio

Javier Ollervides, Victor Santibafiez, Alfredo Camaillo

Instituto Tecnoldgico de la Laguna,
Blvd.. Revolucién y Calzada Cuauhtémoc, Apdo. Ré8aAdm. 1, Torreén, Coah.,
27001, México

Tel: +52 (871) 705 13 31 ext 125 Fax: +52 (871) IB®R6

{jollervi, vsantiba, acamaril}@itlalaguna.edu.mx

Resumen
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En este trabajo se presenta un estudio tedricopgremental de un esquema de control
lineal aplicado a un sistema de suspension (oa&dih) magnética. El controlador de
posicion abordado aqui es del tipo “PID” (proponei-integral+derivativo), mas un lazo
de control interno de corriente de tipo “PI” (caritde fuerza proporcional+ integral), que
se utiliza para llevar a cabo la levitacibn magr@étie una esfera metalica (que puede ser
vista como un rotor traslacional). El principal fiediente de aportacion es el haber
considerado que la inductancia del electromagnetio jcon la esfera movil (del sistema de
levitacion magnética), no es constante con res@gionto de linealizacion del sistema, ya
que debe ser calculada a partir de la posicidnpeeacion del sistema linealizado (que se
obtiene a partir del modelo dindmico no lineal)cl@l no es considerado en otros trabajos
de la literatura. Ademas es importante mencionar ejucontrol interno de corriente para
llevar a cabo el control en modo fuerza, se implgemen el algoritmo de célculo numérico
de tiempo real, y no mediante circuitos electrémianalogos (0 analogicos), ya que en
otros trabajos de la literatura este lazo intemma@ahtrol se instrumenta mediante hardware
analogo, donde no se menciona dicha dinamica deoton

M5 AMCA74. Musculo Neumatico: Control y Aplicacion en una Falange Robotica
Fabio Abel Aguirre Cerrillo+, Ernesto Cancino Cruz+, Marco Antonio Oliver

Salazar Dariusz Szwedowicz Wasil1<
+CENIDET, Centro Nacional de Investigacion y DeskwmrTecnologico , Coordinacion de
Maestria en Ingenieria Mecatrénica

' Departamento de Ingenieria Mecanica
Interior Internado Palmira s/n, Col. Palmira, GP490, Cuernavaca, Morelos, México
Tel. 01(777) 362-7770. Fax 01(777) 362-7795. Ex& 21
Cuernavaca, Mor. 62490 México
E-mail: fabio4aquirre@yahoo.com.mxnoliver@cenidet.edu.mx

Resumen

En este trabajo se presenta un musculo neumatiedraoaja como actuador para mover
una falange de un dedo robdtico. Se describe etipio de funcionamiento del musculo
neumatico, los materiales y las principales caretieas del musculo CENIDET en su
dltima version como prototipo. Se presentan prueleasazo abierto y lazo cerrado del
musculo cenidet. Se propone un circuito neumateaeahtrol y finalmente se muestra la
construccion y el control de una falange de un detidtico para realizar movimientos de
flexion y extension.

M5 AMCAB84. Control inteligente via NHTE en un robotde 3 GDL

Rafael A. Figueroa Diaz José Ruiz Ascenciy Wilberth Alcocer Rosado
Centro Nacional de Investigacion y Desarrollo Téggico (CENIDET)
Interior Internado Palmira s/n, Col. Palmira
Cuernavaca, Morelos 62490, México
rafael alfonso@hotmail.corjosera@cenidet.edu.mwilberth@cenidet.edu.mx
Tel: (52) 777 3627770 Ext. 316 Fax: Ext. 417
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Resumen
En el presente articulo se presenta el desarrellta dnetodologia de control inteligente
autosintonizada llamada nudcleo hibrido de transidi®é estados o NHTE y los principios en
los que se fundamenta. También se exponen los resguee control desacoplado que se
implementaron en dos articulaciones de un robot BPMA de 3 grados de libertad. Los
controladores desacoplados de la metodologia NHTEomparan contra un controlador
PID con base en los indices de error ISE e IAE.

ISesién M6 — Aplicaciones de Control Lineal

M6 AMCAZ27. Control H-infinito de sensibilidad mezcladaaplicado a un motor de
induccion tipo jaula de ardilla

1 2
R. Galindo , C. Garza

1
Facultad de Ingenieria Mecanica y Eléctrica, Ursikrd Autonoma de Nuevo Ledn
66450 San Nicolas de los Garza, Nuevo Ledn, México

1 2
rgalindo@gama.fime.uanl.mxcarlosgarzaflores@yahoo.com.mx
Tel (+52) 8183294020 ext. 5773, Fax. (+52) 81105235

Resumen
Se realiza un estudio comparativo entre dos cautooes robustad para la regulacion de

la velocidad de un Motor de Induccion tipo JaulaAdeilla (MIJA). Ambos controladores
minimizan un indice de sensibilidad mezclatlaen un esquema observador-controlador,

utilizando medicion de velocidad. El primer contisbdr estd basado en compensadores
estabilizantes, e inversas a la izquierda y aladth@ de las matrices de entrada y de salida,
respectivamente. Se utiliza una transformacionichagidad para llevar al modelo a la
forma requerida por el procedimiento de diseficsdgjundo controlador esta basado en la
solucion de la identidad de Bezout en variablegstado. La comparacion se centra en la
estabilidad y en el desempeiio robustos de losatadtires aplicados a un modelo lineal y
a uno no lineal de un MIJA bajo cambios de cargabds frecuencias. Un modelo
estandar de un MIJA es aumentado incluyendo lac&muae velocidad. Una ley de control
algebraica de la frecuencia es empleada en el moddineal. Ambos controladores tienen
buen desempefio ante cambios de carga, siendo eigarmedio del primer controlador.

M6 AMCA40. CONTROL ROBUSTO DESCENTRALIZADO PARA UN SISTEMA
DE LINEA DE VISTA
Lopez G., Tang Y.
Facultad de Ingenieria, UNAM.
Coyoacan 04510, DF, México.
glopez@astroscu.unam.mx, tang@servidor.unam.mx

Resumen
En este articulo se presenta un esquema de cooitndto descentralizado para una planta
no lineal multivariable denominada Sistema de Lihed/ista (SLV) para hacer regulacion
usando retroalimentacion de estado en presencigederbaciones acopladas y mas aun
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cuando el SLV apunta hacia el objetivo en todo nmumelos resultados obtenidos en
simulacién confirman la estabilidad asintética éolila mediante la técnica de Lyapunov)
de los subsistemas interconectados.

M6 AMCAG2. Evaluacion Experimental de Controladoresde Posicion en un Motor de
CD sin Escobillas
F. Salas, R. Campay V. Santibafez
Divisién de Estudios de Posgrado e Investigacion
Instituto Tecnoldgico de la Laguna
Blvd.. Revolucion y Cuauhtémoc, Torredn, Coah. @7 México
e-mail: recampa@itlalaguna.edu.mx, fax: (871)708613

Resumen

En este trabajo se estudian los llamados motor&bdsin escobillas, que son ampliamente
utilizados en sistemas de control de posicion skersias mecanicos. Un motor de este tipo
requiere de un propulsor (drive), que puede seffigimado en diferentes modos de

operacion, segun la sefial de entrada que mandjdipoede controladores internos que

utilice. Primero se da una explicacion breve denuslos de operacibn mas comunes;
luego, se hace un andlisis de cuatro estructurgsies de control de posicion que pueden
ser implantadas en estos motores. Finalmente, & Urea comparacion experimental de
estos controladores en un motor de CD sin escslmtienercial.

M6 AMCAG9. Control por Retroalimentacion de Salidapara la reduccion de la carga
viral en un modelo de VIH-1
E. Palacios, D.U. Campos-Delgado
Facultad de Ciencias - UASLP
Av. Salvador Nava s/n
78290, SLP
{epalacios,ducd}@fciencias.uaslp.mx

Resumen
En este trabajo se propone el disefio de un codtmoldindmico por retroalimentacion de
salida via linealizacion basado en un observadoa [zgareduccion de la carga viral en el
modelo del VIH-1 de tercer orden. Primero, este elmaes linealizado en el punto de
infeccién, el cual nos proporciona pares (A,B) y,GA controlable y observable
respectivamente. Estas condiciones son necesaraspdisefio del controlador. Entonces
la matriz de ganancia de retroalimentadioy la matriz de ganancia del observatlson
calculadas de manera individual, graciagraicipio de separaciénSimulaciones muestran
los resultados obtenidos verificando el desarrd#bcontrolador. Ademas, se comprueba
su desempefio a incertidumbre paramétrica a travasa evaluacidon numérica.
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ISesién J1 — Fallgs

J1 AMCAOQ7._Algoritmo de Entrenamiento con Margen Suave para Biefiar una
Memoria Asociativa de Diagndstico de Fallas.
José A. Ruz HernandeZ Edgar N. Sanchez Camperds, Dionisio A. Suarez Cerda
'Universidad Auténoma del Carmen, Av. 56 # 4 X AenCordia,
Col. Aviacion, C.P. 24180, Cd. del Carmen, CampgebtiexICO,
jruz@pampano.unacar.mx
’CINVESTAV, Unidad Guadalajara, Apartado Postal 3D-4Plaza La Luna,
C.P. 45091, Guadalajara, Jalisco, MEXICO, en egaabatica en el CUCEI,
Universidad de Guadalajara,
sanchez@gdl.cinvestav.mx
3Instituto de Investigaciones Eléctricas, Calle Ref# 113, Col. Palmira,
C.P. 62490, Cuernavaca, Morelos, MEXICO,
suarez@iie.org.mx

Resumen
En este articulo, los autores discuten un nuevogeef de sintesis basado en redes
neuronales recurrentes (RNR). Proponen usar ekrerriento de margen suave para
memorias asociativas, que es eficiente cuandodtsmnes de entrenamiento no son todos
linealmente separables. Con base en el algoritnmoatgen suave empleado para entrenar
maquinas de vector soporte (MVS), el nuevo algaritee desarrolla para mejorar los
resultados obtenidos con el algoritmo de entrenami@ptimo recientemente innovado por
los autores, los cuales no resultan completamexiisfecctorios debido a que en algunas
ocasiones los patrones de entrenamiento no sors fotealmente separables. El nuevo
algoritmo se utiliza para la sintesis de una meamnasociativa, considerando el disefio
basado en una RNN con restricciones en los elemetdola diagonal de la matriz de
conexion para reducir el numero total de memorggmigas. La memoria se utiliza para
diagnosticar fallas en centrales termoeléctricas.

J1 AMCA15. Diagnostico de Fallas en Centrales Ternebéctricas Utilizando
Modelado Neuronal y Légica Difusa
Nemecio Tlalolini Ramosg, José A. Ruz HernandeZ Dionisio A. Suarez Cerdd,
Alfredo Sanchez Lépez3, Agustin Quintero Reyes3
'Demar Instaladora y Constructora S. A. de C. Vlle@GSur, Mz. “Q”, Lote 9, Col.
Puerto Industrial y
Pesquero Laguna Azul, C. P. 24140, Cd. del Car@ampeche.
ntlalolini@demar.com.mx
Universidad Auténoma del Carmen, Av. 56 #4 Esq.@encordia, Col. Aviacion,
C.P. 24180, Cd. del Carmen, Campeche
jruz@pampano.unacar.mx
3Instituto de Investigaciones Eléctricas, Calle Ref# 113, Col. Palmira, C. P. 62040,
Cuernavaca, Morelos
{suarez, jaslaar}@iie.org.mx
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Resumen
En este articulo se describe un sistemdiagndstico de fallas para el generador de vapor
de una centrakrmoeléctrica, utilizando modelado neuronal ydéagiifusa.
El sistema consta de dos componentes; la primersiste en la generacion de residuos
mediante la diferencia que existe entre las meggsoactuales de la planta y las
estimaciones que se obtienen con un predictor nalyrta segunda, es un médulo difuso
que se utiliza para evaluar los residuos y reabtaiagnostico de la falla correspondiente.
Los datos saludables con los que se entrenandas reeuronales que integran el predictor
y la base de datos que corresponden a las priesifalas que se presentan en este tipo de
centrales se obtienen de un simulador de alcanak t@ metodologia propuesta puede
aplicarse en los casos en que la logica difusaaadtu de manera individual no es
suficiente para hacer un diagndstico adecuadosdllas.

J1 AMCA42. DETECCION DE FALLAS USANDO OBSERVADORES NO
LINEALES: EL PROCESO DE CRISTALIZACION
Teresita de Jesus Debernardi Vazquez*, Anselmo OsorMirénl* y Joaquin Santos
Luna
* Facultad de Ciencias Quimicas. Universidad Veraana. Prolongacion Oriente 6 No.
1009, Col. Rafael Alvarado,
Orizaba, Veracruz, C. P. 94340. MEXICO. Tel/Fax 20R) 72 4 01 20
(anselmo_osorio@yahoo.com),
(t_debernardi@hotmail.com).
** Facultad de Ingenieria Mecanica Eléctrica. Unsigad Veracruzana. Av. 16 de
Septiembre No0.100, Col. Centro, Cd.
Mendoza, Veracruz, C. P. 94740. MEXICO. Tel/Fax 202) 72 7 24 34
(joasantos@uv.mx)

Resumen

En este trabajo se aborda el problema deteccidialids con base en un observador no
lineal construido con el enfoque algebraico diferana partir del modelo para el proceso
de cristalizacion por lotes a vacio. El modelo pedceso se fundamenta en diversas
ecuaciones de principios fisicos basicos, tal ctarecuacion de balance de poblacion, los
balances de masa y energia, y las llamadas redcioanstitutivas, considerando los
cambios de presion y volumen que ocurren cuandupéaacion se realiza a vacio. Los
resultados numéricos de simulacién permiten arraBz@omportamiento dinamico de la

operacion. Se considera que ocurre una falla eirf@entacion de vapor a la camisa de
calentamiento. Los resultados muestran que el whder permite realizar el seguimiento

de la trayectoria del proceso y determinar la @naia de la falla.

J1 AMCA54. Control tolerante a fallas para un evaporador de miiiple efecto en la
industria azucarera
Maria E. Guerrero-Sanchez, David Juarez-Romero, Cdos D. Garcia-Beltran,
Carlos M. Astorga-Zaragoza, Omar Hernandez-Gonzélez
CENIDET

Interior Internado Palmira s/n, Col. Palmira, Casarca Mor.
cgarcia@cenidet.edu.mx
Teléfono: (52)-777-367770
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Resumen
En este trabajo se presenta un Control Tolerarfallas (FTC) para un evaporador de
multiple efecto en la industria azucarera basad@€emtrol Predictivo Basado en modelo
(MBPC). Se usa un modelo matematico del evapordelonultiple efecto para sintetizar el
controlador. Se proponen ciertas adecuacionesgarimho del MBPC para realizar la
acomodacion de fallas. Se presentan resultadogmigasion del controlador ante cierto
tipo de fallas para demostrar el funcionamientacaddo del mismo.

J1 AMCAG3. Aislamiento de Fallas con Modelos Estruarados de Componentes
Principales
C. Verde* y J. Mina**
Instituto de Ingenieria-UNAM
Coyoacan DF 04510, México
*verde@servidor.unam.mx, *jminaa@iingen.unam.mx

Resumen
Se propone un método para aislar fallas en sistenr@sderando su capacidad estructural
con combinaciones de variables medibles. La séleabe variables esta basada en grafos,
combinando variables medibles sin distincion deaglats y salidas.
Suponiendo la ausencia de modelos analiticos hikmtificados, los residuos son
generados mediante analisis de componentes priesigaamicos. Esto permite resolver
el problema de aislamiento de fallas cuando laiestra del sistema satisface condiciones
de aislabilidad y se dispone de suficientes daist®ritos. Resultados en simulacion para
el sistema de tres tanques muestran la efectivlddd propuesta.

AMCAT70. Multivariable Fault Diagnosis in Induction Motors
Daniel U. Campos-Delgado*, J.S. Murguiat, and O. Rairez-Rodriguez¥
*Facultad de Ciencias, UASLP, Av. Salvador Nava €/ir. 78269
San Luis Potosi, S.L.P., M"exico, ducd@fcienciadpex
t Departamento de Fisico-Matematicas, UASLP, ohai@easlp.mx

t Facultad de Ingenieria, CIEP, UASLP.

Abstract
In this paper a fault diagnosis algorithm (FDA) foduction motors is proposed based on
electrical measurements and time-frequency analiechanical and electrical faults of
the motor are addressed in this study. These faodtgelated to characteristic frequency
components that depend on the supply frequency, tlmgue and machine construction. It
is considered that the supply voltages and lineecis are measured, and applied for a
multivariable fault diagnosis analysis. With thietimodology, a more reliable detection
scheme could be asserted. The total supply powePark’s vector magnitude are studied
as residual functions, in order to visualize thelttomponents into specific frequency
bands. Next, using multiresolution wavelet decontmrg the energy of these bands is
accurately computed and compared with a baselinditon to detect a fault scenario. In
this way, variable speed and load torque operatorglitions could be monitored for the
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induction motor. A simulation evaluation is carriedgk for a rotor broken bars fault in order
to show the applicability of the diagnosis scheme.

ISesién J2 — Modelado

J2 AMCAL17. Modelo Exacto Difuso de un Proceso Fermentizo Conmutado
Enrique Herrera®, Jestis RamireZ Bernardino Castillo® y Eugénio C. Ferreira’
1.-Centro de Investigacion y Asistencia en Tecni@lggDisefio del Estado de Jalisco A.C.,
Av. Normalistas 800, C.P. 44270, Guadalajara, M&xic
email:{eherrera; jramirez}@ciatej.net.mx
2.-Centro de investigacion y de Estudios Avanzatihs.P.N., Unidad Guadalajara, Av.
Cientifical145, Colonia el bajio, C.P. 45010, ZapgpMéxico.
email:toledo@gdl.cinvestav.mx
3.-IBB-Institute for Biotechnology and Bioengine®gj Centre of Biological Engineering,
Universidade do Minho 4710-057, Braga, Portugal.
email:ecferreira@deb.uminho.pt

Resumen
Los modelos matematicos de los procesos fermeagatton complejos y dificiles de
trabajar, debido a las no linealidades presentes ermdelo. En este trabajo se realizé un
modelo difuso Takagi-Sugeno, de un cultivo en caaide la levadura de panificacion
Saccharomyceserevisiae EI modelo difuso se basoé en la técnica de sectaydineales, él
cual permite representar exactamente a un sistertingal mediante subsistemas lineales.
Una caracteristica importante del modelo fermerdates que puede ser dividido en dos
modelos parciales: uno respiro-fermentativo (RFh gmoduccion de etanol y otro
respirativo (R) con consumo de etanol. La condigéra la transicion entre los modelos
parciales depende de la produccidon o consumo debktEs necesario evaluar la eleccion
de las variables premisas, ya que estas reperditectamente en la observabilidad y
controlabilidad del sistema. Del modelo exacto sbfuobtenido, es posible construir
observadores y controladores difusos.

J2 AMCA24. Validacion experimental del modelo mateméatio de un péndulo
invertido rotatorio.
E.Rocha-Cozatl, A. Reyes
Facultad de Ingenieria, Depto. de Mecatronica, UNA&bD. De Ing. Mecanica
“Ing. Alberto Camacho Sanchez”. Cd. Universita@® 04510. México, D.F., México. Tel.
56228050 y 51, ext. 118. Fax. 56228050 y 51, €8. 1
erochac@ii.unam.mx

Resumen

En este trabajo se verificé la validez del modelatamatico de un péndulo invertido
rotatorio tomando como referencia los resultad@eementales obtenidos de un prototipo
construido ex profeso. Al ser un prototipo fabriwgabr nosotros, se verificO que los
efectos de la fuerza de friccion no se rigen demtua la friccion viscosa ideal, por lo que
se propuso una modificacion con el fin de obtemesimulador que reproduzca mejor la
realidad. Este simulador posteriormente serviréa dar implementacion de diferentes
esquemas de control sobre el prototipo.
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J2 AMCAG60. Modelado en Gréficas de Flujo de SefialelConvertidores Conmutados
con Procesamiento de Potencia Redundante

Jorge Alberto Morales Saldafia* Rodrigo Loera Pafdfnoique Eduardo Carvajal

Gutiérrez* y Jesus Leyva Ramos+

*Facultad de Ingenieria, Universidad Autdbnoma de Sas Potosi, Dr. Nava No.8, Zona
Universitaria, TEL. (444) 8-26-23-30 al 36, e-maibrales@uaslp.mx.

+ Instituto Potosino de Investigacion CientificAgcnoldgica, Camino a la Presa San José
No. 2055, Lomas 4ta Seccion, San Luis Potosi, S.28216, MEXICO.

Resumen

Los convertidores conmutados con procesamientootienpia redundante son circuitos

electronicos de potencia que resultan de la intexdOn de topologias bésicas de

convertidores. Las aplicaciones mas comunes camelgm a convertidores de CD-CD en

cascada, cuadraticos y en convertidores con ciodrede factor de potencia. Este articulo
presenta un procedimiento sistematico para obtlErsemodelos de convertidores con

procesamiento de potencia redundante, basadosreét@llo de graficas de flujo de sefial.

A partir de una estructura general de las topotogésicas de convertidores de CD-CD se
proponen reglas para la obtencion de los modelisteRormente son validados a través de
simulaciones computacionales.

J2 AMCA73. Modelo dinamico de friccién de segundorden con parametrizacion
lineal
Luis Alvarez-lcaza y René Jiménez-Fabian
Instituto de Ingenieria
Universidad Nacional Autbnoma de México
04510 Coyoacan DF, México
alvar@pumas.ii.unam.mx

Resumen

Se presenta un nuevo modelo dinamico que desabdukrzas de friccion entre dos
superficies en contacto. Este modelo es una extem#l ya conocido modelo de LuGre.
La principal diferencia que presenta el nuevo mmésta en la descripcion del fendmeno
de Stribeck que se basa en una ecuacion difereriaieal de primer orden, adicional a la
utilizada en el modelo de LuGre. EI modelo que sesgnta conserva las propiedades
dinamicas de su antecesor, con la ventaja de ofiegmsibilidad de identificar en tiempo
real los pardmetros mas relevantes asociados@hfam de Stribeck.

J2 AMCAT75. Modelado del coeficiente de potencia den aerogenerador por efecto de
friccion
Juvenal Villanueva Maldonadoy Luis Alvarez-Icaza
Instituto de Ingenieria (UNAM)
Universidad Nacional Autbnoma de México
04510 Coyoacan DF, México
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Resumen
En este articulo se propone un modelo para elaierfe de potencia), el elemento mas
importante para obtener la potencia mecanica geetogenerador. Se utiliza como variable
principal la velocidad relativa entre el vientoaslhélices y, a través de un modelo de
friccion, se propone un nuevo modelo para el caafte de potencia de un aerogenerador.
El modelo obtenido se compara con un modelo hagide referencia.

AMCAB89. Modelado y simulacion de la celda de combtible de intercambio de
protones (PEM)

J. Morales-Morales, C.-M. Astorga-Zaragoza y J. Reyes-Reyes
*Centro Nacional de Investigacion y Desarrollo Tadgico
Interior Internado Palmira S/N, Cuernavaca, Morel@éxico

Tel. 777 362-77-70
*Instituto Tecnoldgico de Zacatepec
Col. Centro, C.P. 62780, Zacatepec, Morelos, México
Tel: 734-3431394
astorga@cenidet.edu.jyanreyesreyes@ieee.org

Resumen
En este articulo, se presenta la simulacién deletoode la celda tipo PEM (Proton
Exchange Membrane) tomando en cuenta las pérdalés cklda como son: pérdidas por
concentraciéon, por activacion, 6hmica, corrienteternas y cruce de combustible. El
modelo también toma en cuenta la dinamica de kigre la salida del canal del anodo. Al
final del articulo se presentan simulaciones questnan el comportamiento dinamico de la
celda de combustible sujeta a cambios en las deasatelcorriente.

Sesion J3 — Automatizacion ||

J3 AMCAOQ3. Automation for the process of the spectl simulations of the light
reflection of the human skins
J. A. Delgado Atencio, E. E. Rodriguez Vazquez, H.ufiga de Rodriguez, M. Cunil
Rodriguez
Photo-Health Group
Gto. 37800, México
edmundorv@ieee.org
Teléfono: (+52 o0 044)- 442 169 1712

Abstract
Two programs developed for the automation of thecspl simulation process of the
human skin light reflection are described in thigrkv The first program generates a file,
which has the optical parameters of the human Isiers for each wavelength of the light
spectral to be simulated. These optical paramedesscalculated, based in biological
parameters through a model for human skin propbgezhe of the authors. The generated
file is introduced into the MCML (Monte Carlo Multiayer) software, which simulates the
light interaction in an anisotropic and stratifydinen and generates an output file with the
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diffuse reflection data for each wavelength simedatThe second program extracts the
diffuse reflection data from each output file antbtp this magnitude versus the

wavelength. The obtained results have been compartdx results reported in simulations
made by different authors.

J3 AMCA32. Implementacién en dispositivos FPGA deontroladores para sistemas

lineales inestables con retardo de tiempo

G. Sanchez Rivera, B. del Muro Cuéllar y G. Duche®anchez
Instituto Politécnico Nacional
ESIME-CULHUACAN
México DF

giovas666@hotmail.com, bdelmuro@ipn.mx, gduchen@ign

Teléfono: (52+55)56242000 ext. 73025

Resumen

Este trabajo considera la implementacion de egiestede control usando dispositivos
FPGA (Field Programmable Gate Array) para sistehmesles inestables con retardo de
tiempo. La estrategia de control en tiempo discoete se propone compensa los efectos
que genera el retardo de tiempo, mismo que afectastiabilidad del sistema en lazo
cerrado. La estrategia de control provee una prediae la salida del sistema antes de ser
retardada. La idea es similar a la usada en eligioedclasico de Smith. Un hecho
importante es la posibilidad de incluir el modelel distema “real” en el esquema de
emulacion, por lo que no es necesario tener @mfisico para realizar pruebas en tiempo
real.

J3 AMCAZ35. Estudio de confiabilidad en lamparas atomotrices

M.A. Urbano Vazquez*, A. Cavazos Gonzalez**,

J. Mireles Diaz***, M. Cabrera-Rios*

*Div. De Posgrado en Ing. de Sistemas, **Divisi@Rosgrado en Ing. Eléctrica

Facultad de Ingenieria Mecanica y Eléctrica-UANL

San Nicolas de los Garza 66450, México
mauricio.cabrera@gmail.com, *Autor Responsable

*** \/isteon Carplastic

Resumen

Este trabajo reporta los resultados de un estwimodfiabilidad en lamparas automotrices
en una planta de Monterrey. El objetivo es deteamila factibilidad de detectar la
probabilidad de falla en etapas tempranas de uswtghdad infantil) en los bulbos
eléctricos de las lamparas con equipo de pruelzaid@ de corriente. Este equipo no esta
necesariamente diseflado para este fin. Se desclib@&xperimentos utilizados para
establecer correlaciones entre la vida util a eiweale operacion comunes asi como en
pruebas aceleradas, ademas de las medicionesatmpta corriente. Se discuten también
las conclusiones y el trabajo futuro.
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J3 AMCA36. Hacia un Sistema Automatico de Caracteracion Vehicular
M. Maldonado Chan*, R. Gallegos Lopez*, J. A. Sandeal Cortina*,
F. Lopez* y M. Cabrera-Rios**
*Instituto de Ingenieria Civil-UANL
San Nicolas de los Garza 66450, México
maldonado80@gmail.com

**Facultad de Ingenieria Mecanica y Eléctrica-UANL

San Nicolas de los Garza 66450, México
mauricio.cabrera@gmail.com, **Autor Responsable

Resumen
En este trabajo se presenta un sistema automa&icorteo y clasificacion vehicular. El
sistema hace uso de infraestructura y tecnologisteste en el area metropolitana de
Monterrey. Técnicas de procesamiento de imagen@ssadas a secuencias de video
obtenidas a través de una camara de video, fudilmadas para la deteccion y el conteo
vehicular. El problema de clasificacion vehiculae fesuelto utilizando modelos de Redes
Neuronales Artificiales (RNAs). La metodologia puepta fue probada en dos secuencias
de video de cinco y noventa minutos obteniendolta$os prometedores y sentando una
buena base en la aplicacion del sistema propuesto.

[Sesién J4 — Control de Procesos Industriales

J4 AMCAOQ9. Desarrollo de un Controlador Difuso y su Irterfaz de Usuario para
Regulacion de Potencia en un Reactor de Investigaai
Tonatiuh Rivero Gutiérrez, Jorge S. Benitez ReddArmando Segovia De los Rios, Luis
C. Longoria Gandara, Javier C. Palacios Hernandez
Instituto Nacional de Investigaciones Nucleares
Carretera México — Toluca s/n, La Marquesa, Ocaaodestado de México, C.P. 52750
*isbr@nuclear.inin.mx, Teléfono: (52)-55-5329-72b%. 2432

Resumen

Se describe en este trabajo: (a) Los pasos deodieiin controlador difuso para regular la
potencia en un reactor nuclear de investigacioa fRIGA, (b) El desarrollo de una
interfaz de usuario que tiene entre sus objetivoxcipales el llevar a cabo pruebas de
desempeiio y validacién de nuevos esquemas de kcentsd reactor, y (c) Los avances en
el disefio de un canal de monitoreo de flujo neiutmrde intervalo amplio (Canal
Campbell) para determinacion de la potencia deltoeaUna caracteristica importante del
controlador difuso es la incorporacion del periddbreactor en las reglas de control para
minimizar la ocurrencia de cortes del reactor mba @ariable. La interfaz fue desarrollada
en Visual Basic para que sea compatible con |afolaha computacional de la consola de
operacion del reactor. Se pretende implantar enietdrfaz diversos algoritmos de control
para probar las caracteristicas de funcionamiero sistema en lazo cerrado y la
factibilidad de la aplicacion de los algoritmostempo real. La interfaz llama a un archivo
DLL que contiene el programa de control, prove@salario la posibilidad de manipular
algunos de los parametros de la planta y el catooly muestra en pantalla algunas de las
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variables importantes del sistema. Particularmenp®rtante es el monitoreo y exhibicion
de la condicion de seguridad del periodo del reaictgpuesta por la Comision Nacional de
Seguridad Nuclear y Salvaguardias.

J4 AMCA30. Multivariable predictive control with ¢ onstraint handling for
distillation columns
G. Valencia-Palomo*, F.-R. Lopez-Estrada*,
C.-M. Astorga-Zaragoza*, D. Juarez-Romero** and F.Rivas-Cruz*
* Centro Nacional de Investigacion y Desarrollo i@égico (CENIDET), Cuernavaca,
Morelos, México.
** Centro de Investigacion en Ingenierias y Cieadgplicadas (CIICAp), Cuernavaca,
Morelos, México.
chinovp@gmail.com

Abstract
In this paper the conceptual basis for the designdiscrete-time constrained multivariable
predictive controller for a nonlinear process axposed. The controller uses a standard
predictive algorithm, whose solution is obtainedsbyving a well-known convex Quadratic
Problem (QP). This controller combines the simpficof the linear models with the
essential nonlinearities of the process using dmetinearized model of the process for
the output prediction. The controller has been pexl for a pilot binary distillation
column, presenting as main advantages the faamlityuning and its adaptation to the
different operating points of the plant with no dex readjusting the controller parameters.
The results obtained in simulation for diverse Eddcases are exposed. Between these
cases, the compensation of measurable disturb@seduded, this allows to eliminate the
steady state errors.

J4 AMCA34. Un Método de Optimizacion via Simulacia: Aplicacion a un
Proceso de Moldeo por Inyeccion de Termoplasticos.
M.G. Villarreal y M. Cabrera-Rios*
Programa de Posgrado en Ingenieria de Sistemas-UANL
NL 66464, México
lupita.villarreal@gmail.com, mcabrera@mail.uanl.mx
Teléfono: (52)-81-14920367
* Autor Responsable

Resumen

En este trabajo se presenta la aplicacion de undoélie optimizacion via simulacion

propuesto anteriormente en Villareal y Cabrera-RREZ#7 a un caso de moldeo por
inyeccion de termoplasticos. El método comienza wordisefio de experimentos con el
gue se determina una solucién incumbente y un nuetelm inicial. En cada iteracion, el

metamodelo es utilizado para generar un punto tatbadajo el cual se ejecuta una
simulacién. El valor simulado del nuevo punto senpara contra el incumbente para
actualizarlo, y finalmente, se prueban varios dagede parada. Si se decide seguir, el
nuevo punto se afiade al conjunto de puntos disigsnéim una nueva iteracion y un nuevo
metamodelo es construido. Resultados preliminagesndtodo aplicado a varios ejemplos
de prueba apuntan a una rapida convergencia ai@odsccercanas al 6ptimo global con
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pocas ejecuciones de la simulacion. EI método Bsientemente sencillo y transparente
para ser codificado con recursos computacionaleslestos y utilizado con poco
entrenamiento en optimizacion.

J4 AMCAG5. Panoramica del control retroalimentado @ la optimacion integrada de
yacimientos petroleros
Ricardo Lopezlena
Instituto Mexicano del Petrdleo, Exploracién y Rrocién
Eje Central L. Cardenas 152, CP 07730, Ciudad deddé
Apdo. Postal 14-805. Tel. +52-9175-7603. rlopezia@mx

Resumen
Desde hace algun tiempo, las tecnologias de autaunein, optimacion y control
automético han influenciado en forma dominante dda operaciones de exploracion y
produccion de los Activos de explotacion petrolaspecialmente operaciones en aguas
profundas. En patrticular, las técnicas y proceditoie cuyo uso combinado conforman los
enfoques integrados de administracion de Activogxjdotacion se han diversificado al
incluir activamente herramientas de informaciériiempo real para la optimizacién de las
operaciones de exploraciéon y produccién. Motivadw [os logros y las tendencias
tecnoldgicos recientes, el propdsito de este doties ladifusién — o divulgacionen su
caso —, de una vision desde la perspectiva detaianitomatico de los enfoques integrales
de administracion de Activos, cuya filosofia opeeat se centra en el control
retroalimentado de yacimientos y campos, resultamtio un atractivo tépico de
investigacion y desarrollo en el area de Exploragi®roduccion.

J4 AMCAT72. The use of complementary parameter estimation techques for
adequate model-based predictive control of a pilddistillation plant
F.-R. Lopez-Estrada(1)*, G. Valencia-Palomo(1), Dluarez-Romero(2),
V.-M. Alvarado-Martinez(1), C. M. Astorga-Zaragoza(l) and M. A. Mendez-
Gamboa(l)
(1) Centro Nacional de Investigacion y Desarrdkznologico (CENIDET), Cuernavaca,

Morelos, México.
(2) Centro de Investigacion en Ingenierias y Cienéiplicadas (CIICAp), Cuernavaca, Morelos, México.
*e-mail: ronaystein@gmail.com

Abstract
A detailed model for a distillation pilot plant wasiilt. This model considers the specific
geometry and configuration of the boiler, the tragd the vertical condenser.
The thermodynamic properties are evaluated by amafian of State (EoS) with two
mixture interaction parameters. In this type ofgaess the basic mass and energy balances
are known, thus most of the unknown parametersedated to hydrodynamic equations
and to heat transfer parameters. For Model Predi€iontrol some of these parameters are
evaluated by complementary techniques: design @emxents in steady state, time
domain and frequency domain. The strategy is ttateas much as possible the effect of
each parameter.
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[Sesién J5 — Control Difusp

J5 AMCAOS5. A fuzzy PD control for an electronic throttle body
J. Francisco Flores Resendiz*Yu Tang Xu**
*Engineering Graduate Program
Faculty of Engineering
National University of Mexico
fcofloresO1@yahoo.com.mx
**Department of Control and UDETEQ
Faculty of Engineering
National University of Mexico
tang@servidor.unam.mx

Abstract

In recent years, the drive by wire (DBW) conceptéhded to the design of new control
systems for automotive engines. This paper addsdbgedesign of two different schemes
of control for an electronic throttle body (ETB)hE first proposed controller consists of a
fuzzy control and a robust PD compensation. Thersgproposed controller consists of a
fuzzy control in combination with an integral cotainal control. The main objective in

this work is to make a comparison between both reelseof control. The comparison is
made regarding the physical features of an ETBgusimonlinear trajectory generator.
Simulations are reported to show the performancethef proposed position control

algorithm. These simulations are designed for comralements in current automobile
models without the necessity of important changésrefore, the algorithm can be
implemented for a low cost and in mass product©@ontrol algorithm is designed for a

simplified model (second order) of throttle systathen DC motor current dynamics is

despised; however, simulations are developed withnaplete third order model.

J5 AMCA13. Control Difuso Takagi-Sugeno Aplicado aEquipo Didactico de la Bola
y la Viga
Rosalio Farfan Martinez', José A. Ruz HernandeZ Ramén Garcia Hernandez,
José Luis Rullan Lara® ,Nun PitalGa DiaZ
YUniversidad Tecnolégica de Campeche, Carreterar&eti®0 S/N,
San Antonio Cardenas, C. P. 24381, Cd. del Car@ampeche, MEXICO.
farfan678@hotmail.com
Universidad Auténoma del Carmen, Av. 56 # 4 X AenCordia,
Col. Aviacion, C.P. 24180, Cd. del Carmen, CampebtieXICO.

{jruz, rghernandez, jrullan}@pampano.unacar.mx
3Universidad Auténoma de Baja California, Campus alk Unidad Universitaria,
Blvd. Benito Juarez s/n, C. P. 21280, Mexicali,aB@plifornia, MEXICO
npitalua@uabc.mx
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Resumen
Este trabajo presenta el disefio de un algoritmocalgrol para el seguimiento de
trayectorias que combina la Teoria de Regulaciaedliy el Modelado Difuso Takagi-
Sugeno (T-S) aplicado al sistema de la Bola y lgaViSe describe el problema y la
solucion con base en esta técnica para el regulamoretroalimentacion de estados. La
planta, de comportamiento no lineal, se linealiz@@dador de diferentes puntos de
operacion; para cada modelo lineal se calculaeymndé control. La ley de control global se
calcula como una combinacion de las leyes de daérgada modelo lineal. El analisis de
estabilidad se efectia eligiendo una funcion cumdrédcandidata de Lyapunov. Este
método permite calcular una matriz definida poaitijue cumple con ciertas condiciones
para garantizar la estabilidad en lazo cerradoa Bsatriz se calcula numéricamente
empleando las Desigualdades Lineales Matricialésvi). Los resultados se presentan a
nivel simulacion.

J5 AMCA14. Seguimiento de trayectorias utilizando el efoque difuso de
Lyapunov: Aplicacion a un entrenador de servos
'Eduardo A. Reyes PachecdJosé A. Ruz Hernandez?José L. Rullan Lara,’Ramén
Garcia Hernandez,*Edgar N. Sanchez Camperos
1Universidad Tecnologica de Campeche, Carreterareeti80 S/N, CP 24381,
San Antonio Céardenas, Carmen, Campeche, México
ereyes@utcam.edu.mx
?Universidad Auténoma del Carmen, Calle 56 # 4 Bsgnida Concordia, Colonia
Aviacion, CP 24180, Cd. del Carmen, Campeche, Méxic
{jruz, jrullan, rghernandez}@pampano.unacar.mx
3CINVESTAV, Unidad Guadalajara, Apartado Postal 3D:4Plaza La Luna, CP 62490,
Guadalajara, Jalisco, México
sanchez@gdl.cinvestav.mx

Resumen

El presente articulo describe el uso del enfoguasali de Lyapunov para disefar
controladores estables para el seguimiento deci@yas. Esta metodologia utiliza una
funcién candidata de Lyapunov para obtener lasaseglel controlador difuso tipo
Mamdani, el cual se implementa para seguir unattayia deseada. Se desarrollan dos
controladores difusos; el primero, se disefia pandralar la posicién de un entrenador de
servos y el segundo, para controlar su velocidathds controladores se aplican en tiempo
real y su desempefio se compara contra un controledsico recomendado por el
fabricante del equipo.

J5 AMCA51. Seguimiento adaptable difuso no lineal
Rubén Garrido, Dora Calderon, Alberto Soria,
CINVESTAV-IPN, Departamento de Control Automatiéw;,. IPN 2508,
San Pedro Zacatenco, México DF 07360, MEXICO
garrido@ctrl.cinvestav.mx
Teléfono: (52)-55 50-61-37-39
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Resumen
En el presente articulo se propone un algoritma phseguimiento de referencias variantes
en el tiempo para sistemas no lineales de segumdenocon incertidumbres. Las
incertidumbres son funciones no lineales asociatlastado y a las ganancias propias del
servomecanismo. Para contrarrestar estas incemicis se propone emplear un
compensador difuso adaptable mas un controladopoRronal Derivativo lineal
retroalimentado. La aportacion original de nuedtabajo radica en que el algoritmo
propuesto no utiliza sefiales retroalimentadas yoceonsecuencia el ruido entrante al
sistema en lazo cerrado es menor. Se demuesttaill8sia utilizando el segundo método
de Lyapunov. El algoritmo propuesto es evaluadoival rexperimental utilizando un
prototipo de laboratorio.

J5 AMCA83.Reconfirable fuzzy Takagi Sugeno networke control based on a
scheduling algorithm considering time delayes for mgnetic levitation system

Quifiones-Reyes P*Méndez-Monroy E'., Benitez-Pérez H, Cardenas-Flores F y
Garcia-Nocetti, F'.

*Instituto Tecnoldgico de Jiquilpan, Av. Tecnologi8/N, CP 59510

Jiquilpan, Michoacan, México.
“Departamento de Ingenieria de Sistemas Computdesop@utomatizacion.
Instituto de Investigaciones en Matematicas Apksaglen Sistemas
Universidad Nacional Autonoma de México, Apdo. Bb20-726
Del. A. Obregon. México D.F., CP 01000, México

hector@uxdea4.iimas.unam.mx

Resumen
Nowadays dynamic behavior performed by a computetwork system shows the
posibility to be addressed from the perspectiva ocbntrol system. This paper discusses the
use of Fuzzy Takagi Sugeno real time digital cdntvgh hardware-in-the-loop (HIL)
magnetic levitator (maglev) using xPC Target. HeRC Target is usted as operating
environment for realtime processing and to conmecbmputer network system. In that
respect, this paper proposes a control reconfiguragtrategy from the definition of a
Takagi-Sugeno approach, considering computer n&tvemonfiguration. Several stages are
studied, how computer network takes place as veeiav control techniques are modified
using Fuzzy Takagi-Sugeno Control.

ISesién J6 — Control por Retroalimentacién de Salida

J6 AMCAZ21. Estabilizacion en tiempo-real de una aeronge de despegue vertical de
cuatro rotores
V. Rejon y E. Aranda-Bricaire
Depto. Ing. Eléctrica CINVESTAV. AP. 14-740, 07080exico D.F.
vrejon@mda.cinvestav.mgaranda@cinvestav.mx
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Resumen
Se presenta una estrategia de bajo costo paraalsiliesacion de una aeronave de cuatro
rotores de despegue vertical a control remoto.tilzauuna combinacion de un observador
local exponencial y un sistema de localizacion kitadbasada en ondas de ultrasonido,
para estimar los angulos de rotacion y todas laxiades de la aeronave. Se demuestra
que la estrategia de estabilizacion satisfaceietipio de separacion. En el sentido de que
la estabilidad del sistema en lazo cerrado se pasmiando la ley de control utiliza los
estados observados. Se valida la estrategia camnigentos en tiempo-real.

J6 AMCAZ26. Bounded positive non-linear integral contrd for
double-pipe heat exchangers
A. Zavala-Riog, C. M. Astorga-Zaragozd y O. Hernandez-Gonzales
"Instituto Potosino de Investigacion Cientifica yciieldgica
Apdo. Postal 2-66, Lomas 4a. Seccién 78216, Sas Raiosi, S.L.P.
Tel.: (444) 834.2000 ext. 7213, Fax: (444) 834.2@kavala@ipicyt.edu.mx
*Centro Nacional de Investigacién y Desarrollo Téggico
Interior Internado Palmira S/N, Palmira 62050, AP.64, Cuernavaca, Mor.
Tel.: (444) 362.7770 ext. 213, Fax: (444) 362.7&X0 427, astorga@cenidet.edu.mx

Abstract

In this work, we propose an outlet temperature lmogar integral control scheme for
double-pipe heat exchangers. The proposed contrtdlkes into account and actually
exploits the analytical-stability features inherémtthe open-loop dynamics. As a result,
outlet temperature regulation is achieved througimaple controller which does not need
to feedback the whole state vector and does nardepn the exact value of the system
parameters. Furthermore, positivity and boundediesiration avoidance) of the input
flow rate are additionally guaranteed through tmeppsed approach, without entailing
complex control algorithms or stability proofs. Thanalytical developments are
corroborated through experimental results.

J6 AMCA33. Human Tracking via Non Linear Attitude Observer and Non Weak
Acceleration Case
B. B. Salmerdn Quiroz*, J. F. Guerrero-Castellanos*, S. Lesecg**, N. Marchand**
* SEPI- UPA ESIME UPA IPN
México D.F.
Teléfono: (+52)(55) 5 729 60 00 ext: 64505
** GIPSA-lab laboratoire de Grenoble Images Pafial Automatique
ENSIEG - Domaine Universitaire - BP46
38402 Saint Martin d’'H eres - Cedex,France
Teléfono: +33(0)4 76 82 64 13/Fax : +33 (0)4 768288
bsalmeron@ipn.mxXgrgue@lag.ensieq.inpg.fr

Resumen
This paper presents ours first research resultatabhe human motion capture, which can
be considered in the general framework of humawirabteraction (HRI). In this first
research phase, the human arm motion capture ieadaut. The motivation arise of the
requirement in physical rehabilitation and trainioigstroke patients in the same way as
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monitoring of elderly person activities. The propdgechnique uses a data fusion of low-
cost and lowweight MEMS sensors jointly to an aprknowledge of the anatomy of the

arm. The sensor module contains three rate gyflugetaccelerometers and three
magnetometers assembled in tri-axis. The goal estinate together the arm position, the
anatomical movements of the shoulder and accedesatof the arm with respect to the
shoulder. The estimation algorithm makes use adrdimear observer and an optimization
routine to fuse information from the sensor. Thebgl asymptotic convergence of the
nonlinear observer is guaranteed. Extensive tdstseopresented methodology with real
world data show the effectiveness of the proposedaulure.

J6 AMCA44. Evaluacion Experimental de un Observadode
Velocidad de Convergencia Semiglobal y de Bajo
Orden para Motores de Induccion
M. A. Gallegos*, R. Alvarez*, J. A. Moreno** and G. Espinosa-Pérez
* CIEP-FI - Universidad Autébnoma de San Luis Potosi
C.P. 78290 San Luis Potosi, S. L. P., México
** || - Universidad Nacional Autobnoma de México
A.P. 70-472, 04510, México D.F., México
*** DEPFI - Universidad Nacional Autbnoma de México
A.P. 70-256, C.P. 04510 México, D. F., México
mgallegos@uaslp.mx, ralvarez@uaslp.mx,
jmorenop@ii.unam.mx, gerardoe@servidor.unam.mx

Resumen
En este trabajo se presenta la validacién expetahéle un observador de bajo orden y
convergencia semiglobal que estima simultaneamestdujos y velocidad del rotor en
presencia de par de carga constante y descondadevaluacion se presenta mediante
pruebas en el rango completo de operacién del nobteniendo resultados extraordinarios
aun para voltajes de estator de muy baja frecuencia

Sesion V1 — Electrénica de Potendia

V1 AMCA22. Control no Lineal basado en Observador paraun
Rectificador Activo Monofésico
M. Flota, R. Alvarez, C. Ntfiez, N. Visairo
CIEP - Facultad de Ingenieria, Universidad Auténa@&an Luis Potosi
Av. Dr. Manuel Nava No. 8, San Luis Potosi, S.L\Wexico
Tel: +52 444 8262330
e-mail: fmflotab, ralvarez, calberto, nvisairocg@lpamx

Resumen
Existen diversos trabajos acerca del controlregificadores activos, sin embargo en
ninguno de ellos se hapeueba de estabilidad del sistema en lazo certadestearticulo,
se presenta un esquema de control no lineal basadm observador para el rectificador
activo monofasico, el observades utilizado para verificar la factibilidad de usagpara
comprobarel correcto funcionamiento de sensores eléctriédemas s@resenta la prueba
de estabilidad del sistema control-observadotazo cerrado. Con este esquema de control
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se obtiene laegulacion de CD y la correccion del factor de poi@ aurante la presencia
de un sag de tension, que es una momen@isaanucion en el valor RMS de la tensién
con duracion entrenedio ciclo y un minuto (Van Zyl y Sp’ee, 1998), qae es una
anomalia muy frecuente en las redes eléctricagleBémpefimbtenido con la ley de
control propuesta se verifica con pruebassimulacion.

V1 AMCA25. Regulador Conmutado usando un Convertidor Eevador de N-Etapas
L. H. Diaz Saldierna, M. G. Ortiz Lépez, E. E. Cgdb Gutiérrez y J. Leyva Ramos
Instituto Potosino de Investigacion Cientifica ychelogica
San Luis Potosi, S.L.P., 78216 MEXICO
[[diaz, gortiz, ecarbajal, jleyva]@ipicyt.edu.mx

Resumen

El desarrollo de nuevas tecnologias esta requmieandplios rangos en la relacion de
conversion de voltaje. Una posible solucién es &b de convertidores de n-etapas
conectados en cascada; sin embargo, el circuitmdeol se hace mucho mas complejo.
Como una solucién alternativa, en este trabajoaome el uso de un convertidor elevador
en cascada con un solo interruptor activo. Los hosdéneal y no-lineal son presentados
para la anterior clase de convertidores. El disei@ontrolador se hace usando un control
modo-corriente donde la corriente promedio del prinmductor es seleccionada para el
lazo interior. Para el lazo de voltaje se disefiacompensador-Pl. El procedimiento se
ilustra en un convertidor elevador de tres etapas.

V1 AMCA49. Control por Asignacién de Interconexiony
Amortiguamiento de un Convertidor
Bidireccional Monofésico
Ivan Martinez-Pérez, Gonzalo Sandoval-Rodriguez y &ardo Espinosa-Pérez
DEPFI-UNAM
Coyoacan DF 04510, México
martinez ivan@hotmail.com
Teléfono: (52)-55-56223025

Resumen

En este articulo se presenta un controlador queeles los problemas de regulacion y
seguimiento de trayectorias de un convertidor eational monofasico. La estructura del
convertidor es la estandar, un rectificador comexiaor medio de un enlace de corriente
directa (CD) con un inversor de puente completoilizdhdo una representacion

promediada generalizada del circuito se convieften problemas de seguimiento de
trayectorias en problemas de regulacion Unicaméateéécnica de control por asignacion
de interconexion y amortiguamiento (IDA-PBC) prapona una metodologia para superar
problemas de regulacion. Ademas se muestran rdesl@de simulacion numérica, hechas
en Matlab, para demostrar la viabilidad y factdalil de la implementacion del controlador.
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V1 AMCAS8. Rectificador PWM trifasico con funcion de filtro activo integrada
controlado por pasividad

E. Barcenas*, J. Arau*, V. Cardenas**

*Departamento de Ingenieria, Electrénica — CENIDET.
Cuernavaca, Morelos 62050, México
ebb@cenidet.edu.mjyarau@cenidet.edu.mx
**Centro de Investigacion y Estudios de Posgradauitad de Ingenieria — UASLP.
SLP, 78290, México.
vcardena@uaslp.mx

Resumen
Este trabajo presenta el funcionamiento de unfiedior PWM con funcion de filtro
activo integrada (PWM-VSR-C). Se muestra el esqudalaconvertidor en el marco de
referencia DQ al realizar las funciones de rectdion y de compensacion armonica de
manera simultanea. El modelo del PWM-VSR-C en alcmale referencia DQ se utiliza
para implementar un controlador basado en pasiviagresentan resultados de imulacion
gue se verifican con pruebas experimentales ematatjpo trifasico a baja tension.

V1 AMCAA59. Control Lineal Multilazo de un Convertid or PFC

R. Loera Palomo*, J. A. Morales Saldafa*, A. Hernadez Rodriguez*, E. E. Alvarado
Gutiérrez**

*Facultad de Ingenieria, Universidad Autobnoma de S#s Potosi, Av. Dr. Manuel Nava

No. 8,
San Luis Potosi, S.L.P., 78290, MEXICO, Tel. (4846-23-30 al 36,
e-mail: jmorales@uaslp.mx
**|nstituto Potosino de Investigacion Cientifica'gcnoldgica, Camino a la Presa San José
No0.2055,
Lomas 4ta Seccion, San Luis Potosi, S.L.P., 7821EXICO.

Resumen
El propédsito de este trabajo es mostrar una metgiolpara el disefio de un controlador
para un convertidor boost, en una aplicacion deecoidn de factor de potencia. Este
convertidor boost forma parte de un regulador correccion de factor de potencia
(regulador PFC), en donde esta topologia se foroma a@os convertidores basicos
interconectados en una configuracion en no-casdddaprocedimiento sistematico de
sintesis del controlador, asi como las condicialeesstabilidad para éste son presentados.

[Sesién V2 — Aplicaciones de Control No Linéal

V2 AMCA38. Regulacion de acceso a vias rapidas por
Oscar A. Rosas-Jaimes y Luis Alvarez-Icaza
Instituto de Ingenieria Universidad Nacional
Autonoma de México
04510, Coyoacan DF, México
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Resumen
Se presenta un regulador tipo “backstepping” pagalar densidad vehicular, el cual tiene
la ventaja de que, conocidos los valores de undpaparametros caracteristicos de la
carretera, la sintonizacion de parametros que Ise dacer Unicamente afecta la velocidad
de convergencia de algunos términos, ademas dsegueluyen modificaciones utiles para
tratar con perturbaciones en el flujo de las gle s exige se encuentren acotadas.

V2 AMCA56. Esquema difuso de compensacion de la eraccion potencia — voltaje en
un turbogenerador de combustion
l. V. Herndndez Rodriguez (1), R. Gardufio Ramirez?), C. D. Garcia Beltran (1)
(1) CENIDET
Cuernavaca 62490, México
isauravhrO5e@cenidet.edu.mx
Teléfono: +52-(777)-367770
(2) Instituto de Investigaciones Eléctricas
Cuernavaca 62490, México
rgarduno@iie.org.mx
Teléfono: +52-(777)-3623811

Resumen
Este articulo presenta un esquema de compensagigriedaccion potencia-voltaje en un
turbogenerador de combustion (TGC). La compensadén realiza mediante dos
compensadores difusos. El primero genera una sgi@lcompensa los efectos de la
interaccion en la potencia cuando hay cambios ereferencia de voltaje. El segundo
genera una sefial que compensa los efectos deeladaibn en el voltaje cuando hay
cambios en la referencia de potencia. Los compensade disefian para que actle uno a la
vez. Las reglas difusas de los compensadores mmebtdel andlisis de la interaccion entre
la turbina y el generador a partir de un modelcematico completo del TGC. Se presentan
resultados de simulacién que muestran la accidosdeompensadores.

V2 AMCA57. On a port Hamiltonian approach to the Aircraft Phugoid Dynamics
H. Rodriguez Cortés
Centro de Investigacion y Estudios Avanzados-IPN,
Departamento de Ingenieria Eléctrica,
Av. IPN 2508, San Pedro Zacatenco, México, D.F.
hrodriguez@cinvestav.mx

Abstract
The long-period of phugoid mode in aircraft dynasniatvolves a trade between kinetic and
potential energy. In this mode, the aircraft, aarheconstant angle of attack, climbs and
slows, then dives, losing altitude while picking sijpeed. This energy conserving process
suggests a port Hamiltonian formulation. In thipgra we formulate the phugoid dynamics
as a port Hamiltonian system and we explore thdiaaons for control of the aircraft
longitudinal dynamics.
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V2 AMCAT78. Control por retroalimentacion de salidausando técnicas por modos
deslizantes aplicado a un sistema multi-maquina

A. Colbia-Vega*, J. de Ledn-Morales* L. Fridman* y O. Salas-Pefia*
*Facultad de Ingenieria Eléctrica y Mecanica, UANL
San Nicolas de los Garza, N.L. 66450, México
*Departamento de Control, Division de la Facultadndenieria Eléctrica, UNAM
Cd. Universitaria, 04510 México D.F., México
colbian@gmail.cormdrjleon@gmail.comlfridman@servidor.unam.mx
salvador.sp@gmx.net

Resumen

Un controlador por retroalimentacion de salida seppne para mejorar la estabilidad
transitoria de sistemas de potencia multi-magu@@nsiderando un modelo clasico con
dinamicas decayentes para un sistema multimaqumapntrol basado mediante técnicas
por modos deslizantes de alto orden es combinatdarcaliferenciador robusto por modos
deslizantes, a fin de obtener un controlador desderado. Los resultados de las
simulaciones se muestran con el fin de ilustralesempefio del controlador propuesto para
la mejora de la estabilidad transitoria del sistel@@otencia.

V2 AMCAT79. Estrategia de sincronizacion generalizaal de orden reducido basada en
modos deslizantes

Angel Rodriguez, Jesus de Ledhy Leonid Fridman™
*Facultad de Ingenieria Mecanica y Eléctrica — BLA.
San Nicolas de los Garza, N.L. 66451, México
Teléfono +52 (81) 83294020
Division de Ingenieria Eléctrica, Facultad de Iriggia — U.N.A.M.
Cd. Universitaria, D.F. 04510, México
angelrdz@gmail.condrjleon@gmail.comlfridman@servidor.unam.mx

Resumen
Se presenta un esquema de sincronizacion genei@leia orden reducido. El enfoque
propuesto es un esquema de control por retroalangmt de estados basado en un
observador-identificador por modos deslizantes tte arden, la convergencia del
observador es en tiempo finito. La sincronizaciénlagra a pesar de que los sistemas
maestro y esclavo sean diferentes. Los resultaligssran mediante simulaciones.

ISesién V3 — Robética movil

V3 AMCAO04. Comparacion de tres FKPS en la navegaan inercial de un vehiculo
terrestre
Juan Gerardo Castrejon Lozano, Alejandro Dzul Lépez Victor Santibafiez Davila
Instituto Tecnoldgico de la Laguna
Blvd Revolucién y Cuauhtémoc S/N
27000 Torredn, Coahuila, México
{jcastrejon, dzul, vsantib@faraday.itlalaguna.edu.mx
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Teléfono: (52)-871-7051331 Ext.120, Fax: (52)-8D5617326

Resumen

Determinar la posicién de un robot movil sigue d@mn reto complejo e interesante en
algoritmos de localizacion, cuya solucion requidgeempleo de técnicas de estimacion de
sistemas no lineales, de la seleccion de sensarescgmplan con las restricciones
impuestas por las caracteristicas del sistemacamsd de la seleccion del algoritmo de
navegacion adecuado. En este articulo se analigactampararla el desempefio de tres
variantes de Filtro de Kalman de Puntos Sigma (FKE% el cual estan basados los mas
recientes desarrollos para la estimacion de sistenua lineales utilizando Filtros de
Kalman. Los filtros analizados son aplicados a istesia de navegacion inercial en dos
dimensiones que es empleado para la localizacionndgehiculo movil terrestre. Los
resultados del analisis comparativo son mostrades,como algunas simulaciones en
MATLAB.

V3 AMCAZ20. Sistema de Monitoreo Autonomo Basado en &obot Movil Khepera.
Jorge S. Benitez Real Erick Rojas RamireZ y Tonatiuh Rivero Gutiérrez
Instituto Nacional de Investigaciones Nucleares
Carretera México-Toluca s/n, La Marquesa, Ocoyadedo. de México, C.P.52750
Instituto Tecnoldgico de Toluca, Division de Estglde Posgrado e Investigacion
Yisbr@nuclear.inin.myérojas.erick@gmail.com
Teléfono: (52)-55-5329-7200 Ext. 2432

Resumen

Se describen los resultados del disefio y constmiccde un sistema prototipo de

navegacion e identificacion de puntos de pruebsadmen el robot mévil Khepera, en el

cual se implantaron estructuras de algoritmos lmssad l6gica difusa en cascada para el
control de navegacién mediante una percepcion alifiessu entorno, y el uso de una red
neuronal de Cofieen de tipo no supervisada en Hifidacion de puntos de prueba. El

robot debe seguir una determinada trayectoria, adargor una linea negra evadiendo
obstaculos localizados en la misma hasta llegan punto determinado e identificar las

zonas con interés de medicion de alguna variabiet@is de prueba).

V3 AMCA39. Seguimiento de Trayectorias de un Robd¥évil
Omnidireccional Basado en el Modelo Dinamico
J. A. Vazquez, M. Velasco-Villa
CINVESTAV-IPN, Departamento de Ingenieria Eléctrica
Seccion de Mecatronica, A.P. 14-740, 07000,
México D.F., México.
{javazquez,velasco}@cinvestav.mx

Resumen
En este trabajo se presenta el problema de seguanie trayectorias de un robot movil
omnidireccional. A diferencia del enfoque claside control basado en el modelo
cinematico se propone el andlisis y control delbjmma planteado mediante la
consideracion del modelo dinamico y la utilizacidel esquema de control del tipo par
calculado desarrollado originalmente en la lita@te robots manipuladores. El esquema
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propuesto es evaluado mediante su aplicacion @hicwo maovil del tipo (3,0) para el cual
se muestra analiticamente la convergencia de tosesrde seguimiento y la estabilidad en
lazo cerrado. La evaluacion final del esquema pFsfmuse realiza mediante simulacion,
mostrando un adecuado desempefio. Derecho resexvdddAM-AMCA

V3 AMCAB8Y7. Estimacion experimental de la postura dein robot mévil autbnomo

0. A. Cervantes-Gloria, M. Velasco-Villa, E. Aranda-Bricaire y H. Rodriguez-Cortés
CINVESTAV-IPN, Departamento de Ingenieria Elécrica.
Av. Instituto Politécnico Nacional 2508, 07360 MéxiD.F., México
ocervantes@cinvestav.nmelasco@cinvestav.mgaranda@cinvestav.mx
hrodriguez@cinvestav.mx

Resumen
En el presente trabajo se dan a conocer los rdssltabtenidos en la estimacion
experimental de la postura de un robot mévil amdmdRMA) del tipo (2,0). Para tal
efecto se considera la implementacion de un obderva lineal global que proporciona la
orientacion del vehiculo respecto a los ejes camdes inerciales mientras que la posicion
en el espacio de trabajo se obtiene mediante acaiin absoluta utilizando el principio de
faros activos. La comunicacion entre el RMA vy lanpouitadora controladora se efectia a
través de una red inalambrica de radiofrecuenaia grocesador digital de sefiales.

ISesién V4 — Sesion Especial: Sistemas Biomédjcos

V4 AMCA92. On glycemic scenarios from modificatiorof sensitive parameters in
T1DM patients
G. Quiroz yR. Femat
Laboratorio de Biodinamica y Sistemas Alineales
Division de Matematicas Aplicadas, IPICyT
Camino a la Presa San José 2055, Col Lomas 4 $eccid
C.P. 78216, San Luis Potosi S.L.P., México
gquiroz@ipicyt.edu.mxfemat@ipicity.edu.mx

Resumen
Blood glucose concentration (BGC) is the most comignased biosignal in monitoring the
carbohydrate metabolism state in humans. The stiidiie blood glucose behavior can
determine how the carbohydrate metabolism workseassh detect possible fails that can
add up to metabolic disorders such as Diabetes itiell(DM). The experimental
observations of BGC, as well as other biosignalshsa insulin have permitted to
development mathematical models of glucose homgisstéhese models have been used
from a very simple physician tool in insulin theleg to the most sophisticated
development of automatic pump-based therapy. Thehemeatical model plays an
important role in the computation of the insulinlidery rate via blood glucose control
schema. In this work, a mathematical model witthpgtential in predicting wide variety
of patient conditions is expounded using humemsaderiments departing from parametric
analysis. Special attention in hypoglycemic condi$i is payed due to they represent high-
risk in insulin therapy.
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V4 AMCA93. Transiciones a sincronizacion en islotede células pancreaticas

Juan Gonzalo Barajas Ramirez
Laboratorio de BiodindAmica y Sistemas Alineale$CiH
Apdo. Postal 3-90, Tangamanga, CP 78231, San laissR S.L.P., México
jgbarajas@ipicyt.edu.mx

Resumen

Se investiga el comportamiento sincronizado englrsede células pancreatic@sa partir

de un modelo simplificado de la actividad elécterala membrana de una célula aislada.
Concibiendo al islote como una red de células ac#s eléctricamente, el comportamiento
acoplado de las células pancreéticas dentro deteisde analiza en términos de la
estabilidad de la dinAmica transversal de la regplada. Analizando de esta manera las
transiciones a comportamiento sincronizado es [@s#iablecer pautas para la modelacion
de condiciones precursoras de la secrecion ddnaselinclusive escenarios bajo los cuales
atrofia en el proceso libracion de insulina, redaeindo estos fendmenos con la actividad
eléctrica de las célulgdsy la topologia del islote pancréatico.

V4 AMCA94 Autématas celulares en vascularizacion mal

Aurora Espinoza-Valdezy Ricardo Femat
Division de Matematicas Aplicadas IPICyT
Camino a la Presa San José 2055, Col. Lomas 4#8¢¢68216
San Luis Potosi, México
Teléfono: (444) 8342000 ext 7243
aurora.espinoza@ipicyt.edu.nmemat@ipicyt.edu.mx

Resumen

El crecimiento del arbol vascular del rifion es @mdimenos que se puede explicar
matematicamente. Los autdbmatas celulares son unanhienta matematica que permite
modelar el crecimiento del arbol. Asi se puedeneg@n estructuras arborescentes
incorporando las leyes fisiologicas de la ramifiéac arterial, para modelar la
vascularizacion renal. El desarrollo vascular remairre por medio de dos mecanismos que
a veces se superponen: angiogénesis y vasculogéndgui solo consideramos el
crecimiento mediante angiogénsis, i.e.., el arbadtdn la profundidad de las arterias
interlobulillares; se proponen angiogénesis ereshdollo vascular renal: angiogénesis por
brote y angiogénesis partussusceptionEn este trabajo se estudia el desarrollo vascular
renal mediante el segundo proceso. La regla denasin del autdmata celular debe
contener informacion de la rama anterior: por ejempiametro, angulo, longitud y
condiciones del fenédmeno, entre otras.
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V4 AMCAO95. Evaluacion de un controlador robusto erescenarios hipoglucémicos en
DMT1
C.P. Flores Gutiérrez R. Fematy E. Ruiz Velazquez
Laboratorio de Biodinamica y Sistemas Alineales
Matematicas Aplicadas, IPICyT
Camino a presa San José 2055, Lomas 42. Sec 8256
San Luis Potosi, México
Tel: (444) 82342000
patricia@ipicyt.edu.mx

Resumen
En los ultimos afios la Diabetes Mellitus se ha eatido en un problema de salud publica.
Por ello la preocupacion de la comunidad cientifieaestudiar y crear alternativas para la
terapia médica. Con este objetivo se han desatmhaodelos que representan la diabetes
mellitus tipo 1, asi como contrladores para la legan de glucosa en sangre. Este texto
presenta la evaluacion de un controlador robusten@dido para la regulacion de glucosa en
sangre. Este texto presenta la evaluacion de utrotaxhor robusto disefiado para la
regulacién de glucosa en sangre, el cual conteeglanarios de hiperglucemia; en tales
escenarios funciona adecuadamente es decir seemauali paciente diabético dentro de los
rangos normales de glucosa. Sin embargo es, camntenevaluar su desempefio ante
escenarios de hipoglucemia. Para este fin se aeatizsimulaciones numéricas mostrando
gue el disefio de un control de hiperglucemias pustlecir eventos hipoglucémicos. Para
tal fin se uso el hecho de la continuidad de soh&s para inducir variaciones paramétricas

y se ha evaluado la incidencia de eventos hipogiicuss.
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