Guayaquil, 05 de septiembre de 2005

Sefior Ingeniero

Ing. Francisco Andrade.

SUBDECANO DE LA FACULTAD DE INGENIER[A MECANICA Y
CIENCIAS DE LA PRODUCCION (FIMCP)

En su despacho.-
De mi consideracién:

Yo, Roberth Arturo Tinoco Romero, estudiante de la carrera de Ingenierfa
Mecénica, habiendo cumplido con lo establecido en el Reglamento de
Graduacién de la ESPOL, solicito a usted se sirva disponer el tramite para
la aprobacién del Tema, Temario y Resumen de mi Tesis de Grado, los
cuales detallo a continuacién y a que su vez, cuentan con el auspicio

académico del profesor que conjuntamente firma esta solicitud.

TEMA:
“MODELADO, SIMULACION Y CONTROL DE UN SISTEMA
DINAMICO USANDO COMPONENTES ANALOGOS SIMPLES”
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CAPITULO 1
1. MODELADO Y RESPUESTA A LAZO ABIERTO DEL SISTEMA
Modelado Matematico del Sistema.
Representacién del Sistema en SIMULINK.
Respuesta del Sistema a Lazo Abierto
Estrategias de Control.

CAPITULO 2
2. METODO DEL LUGAR GEOMETRICO DE LAS RAICES PARA
EL ANALISIS EN EL DISENO DEL SISTEMA DE CONTROL.
Determinacién de la Funcién de Transferencia del controlador.

Analisis de la variable no controlada.

Modelado en SIMULINK del Sistema de Control obtenido.

CAPITULO 38
3. METODO DE UBICACION DE POLOS PARA EL ANALISIS EN
EL DISENO DEL SISTEMA DEL TIPO REGULADOR.
Controlabilidad y observabilidad.
Anélisis del Sistema de Control mediante realimentacién de

estados con Observador de orden completo.

Modelado en SIMULINK del Sistema de Control Obtenido.

CAPITULO 4
4. REGULADOR CUADRATICO LINEAL EN EL DISENO FINAL
DEL SISTEMA DE CONTROL.
Seleccion del Actuador.
Control Optimo de un Sistema lineal Regulador
Disenno del sistema de control mediante la realimentacién de

estados con Observador de orden minimo.



CAPITULO 5
5. CONCLUSIONES Y RECOMENDACIONES

APENDICES
BIBLIOGRAFIA

RESUMEN

Como un sistema tipico de control, el péndulo invertido es un excelente
medio de comprobacién y evaluacién de diferentes métodos de control
aplicados a sistemas inestables reales, tales como proyectiles. Un péndulo
invertido es un dispositivo fisico que consiste en una barra cilindrica con
libertad de oscilar alrededor de un pivote fijo. El pivote es montado sobre

un carruaje el cual en su giro puede seguir una trayectoria horizontal.

Nuestro propdsito final es conservar el péndulo perpendicular ante la
presencia de perturbaciones, donde el péndulo inclinado regresa a la
posicién vertical cuando se aplica al carro una fuerza de control apropiada y
al final de cada proceso de control, se pretende regresar el carro a la
posicién de referencia. La fuerza correcta tiene que ser establecida a través
de las mediciones de los valores instantdneos de la posicién horizontal y el
angulo de inclinacién del péndulo, por lo que hacemos uso del disefio de un

observador de orden minimo.

El sistema péndulo, carro y actuador puede ser modelado como un sistema
lineal si todos los pardmetros son conocidos (masas, longitudes, etc.), bajo

la premisa de que el dngulo de inclinacién por parte del péndulo es



pequerio, para asi poder encontrar un controlador para estabilizarlo, basado
en la tutela de los diversas metodologias de control expuestas y asi

destacar los puntos relevantes de cada uno de ellas.
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