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El problema de control generalizado

Motivación y objetivos

Motivación:

Presentar muchos problemas de control como casos particulares de un
único problema: que ciertas variables sean pequeñas.

Objetivos:

Comprender el significado práctico del problema generalizado y saber
plantearlo en ejemplos sencillos.

Contenido:

Planteamiento del problema de control centralizado, ejemplos,
conclusiones.
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Control de procesos

Un controlador es otro proceso (normalmente ejecutado con electrónica de
señal o software) que calcula valores para las entradas manipuladas. Debe:

compensar el ruido de proceso (intentar hacer un efecto contrario),

filtrar el ruido de medida (no deben introducirlo en el proceso),

Llevar el estado del proceso a un punto de operación prefijado si, al conectarlo, no
está en él (anular efecto condiciones iniciales, regulación)

seguir a las referencias cambiantes (servosistemas).

Bucle cerrado: proceso+controlador donde las entradas manipuladas del
proceso dejan de ser variables de entrada del sistema global. Sólo
referencias y perturbaciones son ahora arbitrarias.
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El problema de control en general

Control es, básicamente, conseguir que determinadas señales de “error”
sean “pequeñas”.

Por qué no pueden ser “pequeñas”:

Porque las referencias cambian continuamente
Porque hay perturbaciones en el proceso
Porque los sensores dan medidas erróneas
Porque los cálculos hechos con un determinado modelo son inexactos
Porque los actuadores no tienen suficiente capacidad para cancelar los efectos de
perturbaciones
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Diagrama de Bloques
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Un único diagrama de bloque representa muchos tipos diferentes de
problemas de control.

Un único marco de control para los teóricos.

Resume lo más importante del control de procesos para graduados con
conocimientos básicos de sistemas y señales.
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Matriz de Transferencia generalizada

Modelo generalizado de 2 entradas y 2 salidas(
error
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)
= P̄(s) ·

(
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*Este diagrama de bloques, en control lineal, se denomina transformación fraccional
lineal (linear fractional transformation, LFT).
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Ejemplo 1: Ruido de proceso (regulación)

Cancelación de ruido de proceso por realimentación del error:
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)
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Ejemplo 2: Prealimentación

Control con perturbaciones medibles (prealimentación)
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Software

El problema generalizado lineal puede resolverse con distintos criterios
de optimización.

Norma 2: integral de resp. en frecuencia pequeña.
Norma ∞: pico de resp. frecuencia pequeño.

Software:
MATLAB: robust control toolbox; h2syn, hinfsyn. (propietario)
OCTAVE: octave-control package. (software libre)

Se basan en el trabajo seminal:
Doyle, J. C., Glover, K., Khargonekar, P. P., & Francis, B. A. (1989). State-space solutions to standard H2 and H∞
control problems. IEEE Transactions on Automatic control, 34(8), 831-847.
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Software
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Conclusiones

Muchos problemas de control se pueden expresar como caso particular
de un único problema “generalizado”.

Conseguir que las desviaciones ante unas ciertas variables exógenas
(perturbaciones y referencias) sean lo más pequeñas posibles dadas
unas medidas y actuadores.

Solución eficiente computacionalmente para el caso lineal H2 y H∞.
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