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SUMARIO.

Este trabajo se puede dividir en dos partes fundamentales: la primera parte estd avocada al estudio
de técnicas de control moderno, especificamente técnicas para sistemas no-lineales y la segunda
parte comprende un estudio de la dinamica y el control de estructuras flexibles.

Asi en la primera parte se presentan los conceptos basicos y herramientas fundamentales para el
analisis de sistemas no-lineales. Ademas se realiza un estudio de técnicas de control para éste tipo de
sistemas, dando una descripciéon mas detallada de las mas utilizadas para el control de la dindmica
de multi-cuerpos e ilustrando su implementacidn a través de la aplicacion al caso de un robot rigido.
En la segunda parte se presentan algunos de los principales resultados en el control de estructuras
flexibles, describiéndose los distintos modelos y las técnicas utilizadas para su control. Se presenta
ademas la formulacion tedrica y las potencialidades de un modelo particular de multi-cuerpos
flexibles, en que la deflexién de cada componente del cuerpo obedece a las hipdtesis de una viga
Euler-Bernoulli y el movimiento global del sistema es obtenido a través de un modelo de cuerpo
rigido.

Finalmente en este trabajo se aborda el control de estructuras flexibles utilizando este modelo no-
lineal. Para ello se analiza el efecto de la flexibilidad sobre el desempefio del sistema de control,
ademas se desarrolla una técnica de control por linealizacion entrada-salida para éste tipo especial

de multi-cuerpos flexible, cuyos resultados son analizados.
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