Resumen

Los sistemas con retardo temporal aparecen con frecuencia en el &mbito de la
ingenieria, por ejemplo en transmisiones hidrdulicas o mecanicas, procesos met-
altrgicos o sistemas de control en red. Los retardos temporales han despertado
el interés de los investigadores en el ambito del control desde finales de los
afos 50. Se ha desarrollado una amplia gama de herramientas para el andlisis de
su estabilidad y desempefio, especialmente durante las dos tltimas décadas.

Esta tesis se centra en la estabilizacion de sistemas afectados por retardos tem-
porales en la actuacién y/o la medida. Concretamente, las contribuciones que
aqui se incluyen tienen por objetivo mejorar las prestaciones de los controladores
existentes en presencia de perturbaciones. Los retardos temporales degradan, in-
evitablemente, el desempefio de un bucle de control. No es de extrafiar que el
rechazo de perturbaciones haya sido motivo de estudio desde que emergieron
los primeros controladores predictivos para sistemas con retardo. Las estrate-
gias presentadas en esta tesis se basan en la combinacién de controladores pre-
dictivos y observadores de perturbaciones. Estos tltimos han sido aplicados
con éxito para mejorar el rechazo de perturbaciones de controladores conven-
cionales. Sin embargo, la aplicacién de esta metodologia a sistemas con retardo
es poco frecuente en la literatura, la cual se investiga exhaustivamente en esta
tesis.

Otro inconveniente de los controladores predictivos esta relacionado con su im-
plementacién, que puede llevar a la inestabilidad si no se realiza cuidadosa-
mente. Este fendmeno estd relacionado con el hecho de que las leyes de control
predictivas se expresan mediante una equacién integral. En esta tesis se pre-
senta una estructura de control alternativa que evita este problema, la cual utiliza
un observador de dimensioén infinita, governado por una ecuacién en derivadas
parciales de tipo hiperbodlico.



