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Contenido

e Simulacion de sistemas de control en Simulink.
* Formulacion y solucion de problemas de optimizacion.

* Sintonizacion de controladores usando técnicas de
optimizacion.



Simulink

MATLAB 4\
SSIMULINK



Indices de desempefio de controladores

ISE (Integral del
cuadrado del error)

ITSE (Integral del cuadrado
del error multiplicada por
el tiempo)

IAE (Integral del
absoluto del error)

ITAE (Integral del absoluto
del error multiplicada por
el tiempo)
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Evalue el desempeiio de un controlador Pl
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Problemas de optimizacién
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Formulacion de un problema de optimizacion

1. Datos
2. Variables clx) <0
Te 1ot ea x) = ()
3. Funcion objetivo | ceqlx
. min f(x)suchthaty A-x<bh
4. Restricciones R

Aeq - x = beg
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Control 6ptimo

¢ Cuales son las mejores ganancias para un
controlador?



