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Control de Lyapunov para el seguimiento de trayectorias de un robot móvil con ruedas.                                           

Autor: Carlos Alberto Mora Garcia 

Tutor: Ing. Junior Figueroa Olmedo, Mgtr. 
 

RESUMEN 

El presente trabajo abordó el diseño e implementación de un controlador de Lyapunov en dos 

variantes, clásico y periódico, aplicado al seguimiento de trayectorias en un robot diferencial 

mBot Neo. Inicialmente, los algoritmos fueron validados mediante simulaciones en Matlab, 

para luego ser adaptados al lenguaje Python dentro del entorno mBlock y probados en 

escenarios reales. Los resultados demostraron que ambos controladores mantienen una 

concordancia cercana entre los tiempos simulados y reales, lo que confirma la viabilidad 

práctica de la propuesta. En cuanto al desempeño, las métricas de error evidencian que el 

controlador clásico ofrece mayor estabilidad y consistencia, especialmente en trayectorias 

complejas como Lissajous y cardioides, mientras que el controlador periódico muestra un 

comportamiento más variable. En general, ambos esquemas de control resultan eficientes, pero 

la versión clásica se perfila como la más robusta, consolidando criterios sólidos para la selección 

de estrategias de control en aplicaciones que requieren precisión y confiabilidad. 

 

Palabras claves:  Lyapunov, Móvil, Periódico, Robot, Seguimiento, Trayectoria.
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Lyapunov control for tracking the trajectories of a wheeled mobile robot 

Autor: Carlos Alberto Mora Garcia 

Tutor: Ing. Junior Figueroa Olmedo, Mgtr. 

ABSTRACT 

This work addressed the design and implementation of a Lyapunov controller in two 

variants, classical and periodic, applied to trajectory tracking in an mBot Neo differential 

robot. Initially, the algorithms were validated through MATLAB simulations, then 

adapted to the Python language within the mBlock environment and tested in real-life 

scenarios. The results demonstrated that both controllers maintain close agreement 

between simulated and actual times, confirming the practical viability of the proposal. 

Regarding performance, error metrics show that the classical controller offers greater 

stability and consistency, especially in complex trajectories such as Lissajous and 

cardioid trajectories, while the periodic controller displays more variable behavior. 

Overall, both control schemes are efficient, but the classical version emerges as the most 

robust, consolidating solid criteria for the selection of control strategies in applications 

requiring precision and reliability. 

 

Keywords: Lyapunov, Mobile, Newspaper, Robot, Tracking, Trajectory 
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