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Introduccion

Este libro ha sido preparado pensando en condensar temas sumamente abstractos de manera sencilla
que apoyen el dictado de los cursos relacionados, especificamente, me refiero a los temas de control
moderno, ya que cuando me toc6 aprender y luego dictar estos cursos, el lenguaje que empleaban las

publicaciones y la forma de escribir las matematicas eran sumamente complicadas.

Asimismo, no se tenian aplicaciones en Matlab de los ejemplos que planteaban, siendo una gran inte-

rrogante como los autores programaban y llegaban a los resultados.

En este libro se condensa, en una forma practica, estudios, trabajos e investigaciones de mas de catorce

afos tratando de plasmar el enfoque practico de la parte tedrica del control moderno.

La teoria de control moderno emplea durante sus diferentes etapas para el disefio de los controladores,
un amplio nimero de ciencias y herramientas tales como algebra lineal, teoria de vectores y matrices,
calculo diferencial y programacion. Para esta ultima herramienta, empleamos el Matlab, por ello si el
lector no esta familiarizado con estos temas, es conveniente que primero desarrolle ciertas habilidades
antes de comenzar con estos conocimientos, ya que solamente se mencionaran los procedimientos

necesarios sin profundizar en ellos.

Adicionalmente, todo ingeniero que vaya a analizar el comportamiento de un sistema controlado, o
para controlarlo, debera investigar la teoria que sostiene dicho comportamiento. En este caso, usamos
teoria de electricidad, electronica, mecénica y dindmica de sélidos o fluidos, economia, quimica o cual-

quiera que fuera el o los campos de trabajo del sistema en cuestion.

Complementariamente, el control moderno utiliza andlisis numérico, teoria de optimizacion, logica
difusa, redes neuronales y otras nuevas teorias que puedan mejorar el desempeio de los sistemas que

manejemos.

Se puede ver que desde el Capitulo 1 al 3, abarcamos las areas tradicionales del control clasico, tales
como los andlisis de la respuesta en el tiempo transitorio y en la frecuencia. Se presentan de manera
completa y con ejemplos desarrollados, los conceptos fundamentales del control, ya que la teoria clasi-

ca permite hacerlo de una manera facil de comprender.

Posteriormente, desde el Capitulo 4 al 6, establecemos los fundamentos de la teoria de espacio de
estados, donde veremos el modelamiento matematico, sus transformaciones y propiedades. Esta teo-
ria nos permitird programar las simulaciones y el disefio de una manera mas real, ya que una de sus
capacidades es la de poder trabajar con sistemas de multiples entradas y salidas, cosa que no era po-
sible con la teoria de control clasica. Del mismo modo, introduce los conceptos de controlabilidad y

observabilidad.
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Los capitulos centrales de este texto son el 7 y el 8. Ahi es donde aplicamos todos los conocimientos

previos para el desarrollo de controladores y observadores de estado.

Desde el Capitulo 9 al 10 veremos una serie de teorias complementarias que sirven para mejorar el
comportamiento de los sistemas de control de estados. Hemos visto conveniente resaltar el seguimien-
to y el control 6ptimo. Todas estas teorias se utilizaran en las diferentes partes del analisis o disefio.
[gualmente, no debemos limitarnos a ellas porque si sabemos emplear otras teorias que puedan apo-
yar a este campo, asi como de otras nuevas que puedan desarrollarse, debemos experimentar su uso

en la teoria de control moderno.

Adicionalmente, se presenta un apéndice donde planteamos una introduccién al Matlab. Su finalidad
es ensefar a usar este programa, sino de explicar algunas de sus funciones y aplicaciones para ayudar

a su empleo en el control.
Los temas tedricos estan presentados con ejemplos en su aplicacidn con la finalidad de una facil y rapi-

da comprensidn, y casi en su totalidad son desarrollados adicionalmente en Matlab, siempre y cuando

sea aplicable.

Enrique Arndez Braschi
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