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Resumen

Técnicas de Control Basadas en el Dominio Fisico para Sistemas LTI MIMO.

Aplicacidn a la Maquina Sincrona.
Publicacién No.
Gilberto Gonzilez Avalos

TUniversidad Autdnoma de Nuevo Leén

Asesor: René Galindo Orozcao

En este trabajo de tesis se presentan técnicas, procedimientos y estructuras para control
basadas en el dominio fisico para el analisis de sistemas LTI MIMO. Estas técnicas se aplican a

sistemas modelados ern Bond Graph.

Se presentan procedimientos para la obtencién de las matrices A,, By, Cp, Dp a partir
del sistema modelade en el dominie fisico. Esta realizacion de un sistema modelado en Bond

Graph se obtiene a partir de un grafo de Coates modificado, que se propone.

La estabilidad de un sistema modelado en Bond Graph es determinada a partir de la
obtencién gréfica del polinomio caracterfstico del sisterna. Se propone un grafo de estabilidad

de Coates a partir del cual, se encuentran las condiciones de estabilidad del sistema.

Se presenta una estructura y procedimientos para realizar un control por retroali-
mentacién de estado estimado de un.sistema modelado en Bond Graph, y se propone la de-
terminacion del modelo matemdtico del sistema y del observador en lazo cerrado. Ademas, se

asignan las ganancias al control y al observador.

El estado estacionario de un sistema modelado en Bond Graph se determina directa-
mente en el dominie ffsico utilizando el modelo en causalidad derivativa del sistema evitando
la obtencidn de la matriz inversa de A, del sistema. Asf mismo, se presenta una estructura
que permite la cbtencién del error del sistema retroalimentando la salida y aplicando un control

proporcional en el dominio fisico.

Una clase de sistemas no lineales modelados en Bond Graph son linealizados en el

dominio fisico con la aplicacion de la estructura que se presenta.

Finalmente, se estudia y modifica un modele de una méquina sincrona dada por Di-
etrich para la obtencién del modelo matemstico de Anderson. Se proponen modelos reducidos
en Bond Graph y la determinacién de las constantes de tiempo. Las técnicas presentadas en el

dominie fisico son aplicadas al modelo en Bond Graph de la méquina sincrona.
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Notacidén

diag {ay, ag, ..
I« denota la matriz identidad n x n,.

Omxn denota una matriz de dimensién m X n cuyos elementos son todos cera.
A:i (A) denota los eigenvalores de A.

A% B denota A que estd definida por B.

AT dencta la matriz transpuesta de A.

A~V denota la matriz inversa de A.

Acrénimaos

LTT, Linear Time Invariant, Lineal e Invariante en el Tiempo.
MIMO, Multi-Input Multi-Output, Multi-Entrada Multi-Salida.

BIBO, Bounded Input Bouded Qutput, Entrada Acotada Salida Acotada.

pu, por unidad.

, Gp} denota una matriz diagonal p X p cuyos elementos son a;, ¢ = 1,...
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