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Descripcion y contenidos

1.  Breve descripciéon

El control predictivo basado en el modelo es un método avanzado de control que surgio de la industria
petroquimica pero que recientemente ha sido usado para estabilizar sistemas eléctricos de potencia.
Este tipo de control se basa en la idea de usar un algoritmo de optimizacién en una ventana movil,
siendo una extension numérica del calculo variacional. Este curso presenta los principales conceptos

2. Objetivo del curso:

Formular controles basados en optimizaciéon numérica en aplicaciones de sistemas eléctricos
Incluir criterios de estabilidad en el sentido de Lyapunov en el disefio de los controles
Implementar los controles usando Matlab, Julia o Python

3.  Resultados de aprendizaje. Los propdsitos de formacion en el estudiante de posgrado son:
Competencias especificas:

Al finalizar el curso el estudiante estara en capacidad de:

) Formular modelos de control predictivo basado en el modelo para aplicaciones de sistemas
eléctricos de potencia

0 Formular modelos de control predictivo basado en el modelo para microrreders y sistemas de
distribucion activos

01 Entender los conceptos basicos de optimalidad, estabilidad, pasividad y disipatividad en
sistemas dinamicos

Otras competencias por formar:

1 Programacion matematica

) Lectura de documentacion cientifica en inglés

[l Presentacion de resultados de forma oral y escrita

4.  Contenido

Introduccion al MPC, revision de algebra lineal y optimizacion matematica
0 Sistemas dinamicos y estabilidad en el sentido de Lyapunov

[ Estabilidad en sistemas discretos

[ Calculo variacional y control LQR

1 Solucién numérica de ecuaciones diferenciales

1 Solucion numérica de problemas de control 6ptimo

{1 MPC para sistemas lineales

[0 MPC para sistemas no lineales con garantia de estabilidad

5.  Requisitos. Los definidos en requisito de admision de la IES.

6. Recursos

Licencia de Matlab-Simulink
1 Acceso a las bases de datos de IEEE-explorer, Elsevier, Springer, Taylor and Francis.
[ Bibliografia especializada disponible en la biblioteca de electri-libro:
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7. Herramientas técnicas de soporte para la ensefianza

1, Simulaciones en simulink y/o Open Modelica
2. Scripts en Julia, Matlab o Python
3. Lectura de articulos de IEEE

8.  Trabajos en laboratorio y proyectos

Se espera desarrollar proyectos de simulacion en cada clase:

1. Simulacién de sistemas dindmicos y analisis de estabilidad en el sentido de Lyapunov

2. MPC en un sistema maquina sincrona - barraje infinito

3. Modelizado de microrredes usando el formalismo de sistema hamiltoniano controlado por puertos
4. Control predictivo en convertidores de potencia

5. Control predictivo en sistema multimaquina (Modelo clasico de Anderson)

9. Métodos de aprendizaje




1. Clases magistrales explicando los conceptos teoricos

2. Simulaciones numericas para afianzar conceptos

3. Proyectos de simulacion

4. Lectura de documentos técnicos de IEEE, Elsevier, Springer o Wiley

10. Métodos de evaluacion

Tareas (60 %)
Examen final (20 %)
Exposicion articulo IEEE (20%)




