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En esta charla estudiamos una clase de problemas de control éptimo para sistemas mecanicos definidos
sobre grupos de Lie, en los que los controles intervienen tanto mediante fuerzas externas como a través de
modificaciones internas del tensor de inercia. Este tipo de problemas aparece, en particular, en la dindamica
de actitud de vehiculos aéreos multirrotor plegables, cuya geometria puede variar durante el movimiento.

Desde el punto de vista de la optimizacién, formulamos las condiciones necesarias de optimalidad me-
diante un enfoque de la mecanica geométrica. Esta formulacién permite describir de manera intrinseca el
acoplamiento entre las variables de estado, los multiplicadores adjuntos y los controles internos y externos,
asi como identificar las condiciones de regularidad que garantizan la determinacién local de los controles
optimos.

En el 4mbito del anélisis numérico, construimos integradores variacionales sobre SO(3) obtenidos a partir
de la discretizacién del principio variacional, en lugar de discretizar directamente las ecuaciones diferen-
ciales. El método resultante preserva la estructura del grupo de rotaciones y las propiedades simplécticas
del flujo de control éptimo. Asimismo, demostramos que el problema discreto satisface una condicién de
regularidad andloga a la del sistema continuo. Finalmente, presentamos simulaciones numéricas para un
cuadricoptero plegable y comparamos el comportamiento del integrador geométrico con el de métodos
numéricos estandar.

Trabajo en conjunto con David Martin de Diego (ICMAT-CSIC), Juan Giribet (UDESA € CONICET).
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