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Estructura general para el control de una planta



Modelo de la planta
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Ley de control

Funcidn gue representa la seiial de control

La funcion que representa la ley de control responde a:

(YUt + 1), y40), ..,y (t —nD + 2); £(t), ..., e(t —nC + 1);
u(t) = g( y(t),..,y(t—nA+1); u(t—d),..,u(t—d —nB + 1) )

donde las variables de entrada (retrasadas) se describen por:

nD: Numero de valores del modelo de referencia que se pretende seguir.

nC: Numero de errores entre la salida de la planta y el modelo de referencia que se pretende sequir.
nA: Numero de valores de la salida de la planta que se consideran.

nB: Numero de valores de la sefal de control que se consideran.

y
d: Retardo de la sefial de control.



Modelo de referencia

Dinamica exponencialmente estable de la forma:
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Se seleccionan ki de forma tal que las raices estén en el semiplano izquierdo
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Control reconfigurable

—pt

Procesador
del objetivo |*

Controlador

|

A

I

Selector del

controlador

Base de
conocimiento
del objetivo

T

Aprendizaje
del objetivo

A

f

Planta

Selector del

Modelo R

Base de
conocimiento
de la ley de
control

T

Aprendizaje

del control  [¢&——>

1

Base de
conocimiento
del modelo

T

Aprendizaje
del modelo




Sistemas jerarquicos
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Modelo directo
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Modelo inverso de una planta
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Control por modelo inverso
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Control por modelo directo
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Aproximacion del diferencial
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Aplicacion del control directo
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Control por modelo indirecto
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Aplicacion del diferencial
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Aplicacion del control indirecto
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Controlador PID
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Controlador PID indirecto (lI)

Utilizacion de tres ndcleos estimadores
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Controlador PID indirecto (lll)

Utilizacion de un nucleo estimador borroso
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Aplicacion del PID dinamico
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Linealizacidon por realimentacion
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Linealizacion por realimentacion (|

Funcion de coste:
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Linealizacion por realimentacion (I
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Multivariable: Control por
modelo Inverso

Planta de una entrada-una salida:
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Multivariable: Control
por modelo directo
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Multivariable Control
por modelo indirecto (Il
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Multivariable Control
por modelo indirecto (1V)
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Multivariable Control
PID dinamico

Caso particular del control por modelo indirecto

mmmm) Resolver el Sistema Jerarquico equivalente
/

7 5)

Madelo
—»1 A > e Ia y(r + 1) -
(1 lanta —

—
A |«
d e(t u(f) ya+D
yi(ttl) @ Control »  Planta >
— > PID
Kp KD KI
w]

L > imador
A >
Coeficientes
—

N




Multivariable: Linealizacion por
realimentacion

Planta de una entrada-una salida
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Multivariable: Linealizacion por
realimentacion ()

Planta de multiples entradas-multiples salidas

Y1 (t+1) = F1(X) + G (X)uq (t) + H 1 (X)us (1) +..+ Z1 (X)u, (1)
Yo (t+1) = F5(X) +Go(X)uq(t) +H 5 (X)us (1) +...4 Z 5 (X)u, (1)

Yo (t+D =F (X)+G,(X)ug () +H  (X)us () +..+ 2 (X)up, (1)

Seran necesarios: n+n*n nucleos estimadores

Se plantea como la solucidon de un sistema de ecuaciones lineales,
donde las senales de control constituyen las incognitas

Puede cumplirse:n( sal | das denaes dercantao)




Multivariable: Linealizacion por
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Una ecuacion

¥, (,r +1) = £1(X) + g, (e (1) + Iy (X e, (1)




Multivariable: Linealizacion por
realimentacion (lll)

7t +1) = £,C0) + &, (XD, (1) + 7y (X, (0)

Se adaptan los parametros de tres nucleos estimadores




