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OBJETIVOS 

Objetivo General 

 Modelar una topología de inversor DC / AC tipo 

Buck-Boost, y aplicar un control adaptativo 

para obtener una corriente de salida 
controlada. 



OBJETIVOS 

 Objetivos específicos 

 

• Conocer detalladamente el comportamiento del inversor, inyectando entradas y 
observando las diferentes salidas a dichas entradas. 

 

•  Realizar un modelamiento matemático en base a la salida del  sistema y a los 
resultados obtenidos a la salida del mismo.  

 

• Aplicar un control adaptativo al circuito obtenido del  modelamiento. 

 

•  Construcción de un prototipo de inversor Buck-Boost DC/AC 



Diseño Del Inversor 



INVERSOR BUCK BOOST 

El convertidor Buck-Boost es un circuito de potencia que 

puede suministrar un voltaje de salida, este puede ser 

mayor o menor con respecto al voltaje de la entrada, de 
acuerdo a su configuración la polaridad de salida puede 

ser inversa o no en relación a la entrada. 



INVERSOR BUCK BOOST 

Reductor:  Vo  < Vin 
 

Elevador:  Vo > Vin 
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INVERSOR BUCK BOOST 
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INVERSOR BUCK BOOST 
Cierre Q1 y Q2 

Apertura Q1 y Q2 



INVERSOR BUCK BOOST 

Formas de Onda 
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INVERSOR BUCK BOOST 
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INVERSOR BUCK BOOST 
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INVERSOR BUCK BOOST 
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INVERSOR BUCK BOOST 
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Para el comportamiento en MCC en la Bobina 



INVERSOR BUCK BOOST 

Para el comportamiento en MCC en el Capacitor 
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INVERSOR BUCK BOOST 
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INVERSOR BUCK BOOST 

Puente H 



INVERSOR BUCK BOOST 

Activación de QA+ y  QB- Activación de QB+ y  QA- 

Forma de onda salida 



Diseño Del Controlador 



Control Adaptativo 

 

Planta 

 
Salida Referencia 

 

Controlador 

 
Señal de 

control 

 Ajuste de parámetros 

Parámetros del 

controlador 



Control Adaptativo Autoajustable (STR) 

Diseño Del 
Regulador 

Estimación De 
Parámetros 

Planta 

Sensor 

C (z) Y (z) 

B (z) 

+ 
- 

Regulador 
E (z) U (z) 



Estimación de Parámetros  
(Algoritmo RLS) 

 

 

 Confiabilidad y sencillez 

 Usa un modelo ARX 

 Minimización del error cuadrático medio en la estimación de los 
parámetros  

 Usa las medidas según se van recogiendo. 

 Apropiado para sistemas cuya dinámica va variando. 

 

 

 

 



Estimación de Parámetros  
(Algoritmo RLS) 

Procedimiento : 

 1. Seleccionar  

 2. Conformar el vector:  

 3. Calcular           mediante la ecuación: 

 4. Obtener los nuevos valores de  

5. Calcular el error en la estimación:  

6. Calcular los nuevos parámetros estimados: 

7. Actualizar la matriz de covarianza:  

8. Actualizar el vector de medidas:  

9. Hacer                      y regresar al paso 3.  



Diseño del controlador 
(Adición de Polos y Ceros) 

2. Planta :  

 

1. Controlador:  

 

Gr (z) G (z) 

H (z) 

C (z) E (z) U (z) Y (z) 

B (z) 

+ 
- 



Diseño del controlador 
(Adición de Polos y Ceros) 

4. Ecuación Característica es:  

 Donde:  

 



Implementación 



Inversor DC/AC 



Controlador 





Validación de algoritmo  



Validación de algoritmo  



Pruebas 



Pruebas 


