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El control predictivo (MPC) es una técnica de control establecida en la industria y en el ambiente 
académico que ha alcanzado su madurez para sistemas lineales invariantes en el tiempo (LTI) [1-
4] y donde también existen formulaciones para sistemas no lineales (NMPC) [5]. Los primeros, 
tienen un rango limitado de operación y los segundos tienen la desventaja de la complejidad del 
problema de optimización. Una representación intermedia son los sistemas lineales de 
parámetros variantes (LPV) que se basan en modelos lineales interpolados que representan de 
forma exacta el modelo no lineal del sistema en un rango de operación [6]. Hoy en día existen 
algoritmos de control predictivo concebidos para modelos LPV [7-11]. Debido a que los sistemas 
LPV conservan propiedades de los sistemas lineales, es posible formular procedimientos de 
diseño de algoritmos MPC eficientes que amplíen la aplicabilidad de los sistemas LTI y evitar las 
desventajas de los algoritmos NMPC. Para ello, se debe poder predecir la salida del sistema, la 
cual no solamente depende de las señales de control futura sino del comportamiento futuro de 
los parámetros [12]. Esto complica el diseño de control ya que al no tener disponible lo valores 
futuros del parámetro es difícil asegurar la factibilidad recursiva del algoritmo y por tanto la 
estabilidad del lazo cerrado. Por lo que se requieren estrategias que aseguren la robustez del 
algoritmo ante futuras variaciones del parámetro. La mayoría de las alternativas de la literatura 
plantean la optimización como un problema min-max [13-15], es decir, minimizar el peor escenario 
posible que vuelve la estrategia un tanto conservadora. La propuesta de tesis se basa en retomar 
un enfoque que tuvo mucho éxito en el MPC para LTI que plantea reparametrizar la secuencia de 
entrada con funciones ortogonales convergentes [16-18] y aplicarla en el caso de sistemas LPV 
para poder incrementar el impacto de las predicciones sin incrementar los grados de libertad del 
problema de optimización.   

 

Objetivo: 

Desarrollar estrategias de control predictivo basados en modelos LPV con reparametrización de 
la predicción de las entradas para el control de sistemas con dinámica no lineal preestabilizados 
con una ley de control óptima.  

Específicos:  
1. Implementar técnicas de control predictivo clásico para sistemas LTI y técnicas de control para 

sistemas LPV con el fin de analizar las ventajas y limitaciones de los algoritmos. 
2. Desarrollar un controlador predictivo basado en modelos LPV. 
3. Modificar el controlador predictivo basado en modelo LPV para incluir un bloque de 

preestabilización del sistema. 
4. Incluir diferentes esquemas de parametrización de las predicciones de las entradas para 

reducir la carga computacional del algoritmo.  
 
 
Perfil del candidato 

El candidato para llevar a cabo este proyecto debe de ser una persona con fuertes bases de 
control. Preferentemente con conocimientos teóricos y prácticos en alguna de las dos técnicas 
de control: MPC o LPV. Por la parte teórica, que conozca las formulaciones básicas, variantes y 
pruebas estándar de estabilidad. Por la parte práctica debería de ser capaz de programar los 
algoritmos de estos controladores. 
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