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OBJETIVOS

= Objetivo General

Modelar una topologia de inversor DC / AC tipo
Buck-Boost, y aplicar un control adaptativo
para obtener una corriente de salida
confrolada.




OBJETIVOS

= Objetivos especificos

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

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

e Aplicar un control adaptativo al circuito obtenido del modelamiento.

e Construccion de un prototipo de inversor Buck-Boost DC/AC




Diseno Del Inversor




INVERSOR BUCK BOOST

El converfidor Buck-Boost es un circuifo de potencia que
puede suministrar un voltaje de salida, este puede ser
mMayor o menor con respecto al voltaje de la enfrada, de
acuerdo a su configuracion la polaridad de salida puede
ser inversa o No en relacion a la enfrada.



INVERSOR BUCK BOOST
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INVERSOR BUCK BOOST
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INVERSOR BUCK BOOST

Cierre Q1 y Q2
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INVERSOR BUCK BOOST
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INVERSOR BUCK BOOST
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INVERSOR BUCK BOOST

Para el caso de Ton ol Voltaje Inductor
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INVERSOR BUCK BOOST
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INVERSOR BUCK BOOST
Para el comportamiento en MCC en la Bobina
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INVERSOR BUCK BOOST

Para el comportamiento en MCC en el Capacitor
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INVERSOR BUCK BOOST

Voltgje en el Capacitor
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INVERSOR BUCK BOOST
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INVERSOR BUCK BOOST

Activacion de QA+ y QB- Activacion de QB+y QA-
l QA+ QB+
C_I_) VIN %VIN N VIN o=
/ @ _
% QB. QA-

Forma de onda salida




Diseno Del Controlador




Control Adaptativo
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Control Adaptativo Autoajustable (STR)
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Estimacion de Parametros
(Algoritmo RLS)

» Confiabilidad y sencillez

» UUsaun modelo ARX

®» Minimizacion del error cuadrdatico medio en la estimacion de los
pardmetros

» Usalas medidas segun se van recogiendo.

» Apropiado para sistemas cuya dindmica va variando.




Estimacion de Parameitros
(Algoritmo RLS)

Procedimiento :

1.

O S O GO

Seleccionar 8(k)=[0]"y P(k) = al.

Conformar el vector: T (k + 1)
P(k)o(k +1)

Calcular  L(k+1) mediante la ecuacion: Ltk +1) =-— Tk DPIek+ D)
Obtenerlos nuevos valoresde  y(k +1) u(k+1)

Calcularel error en la estimacion: e(k+1) = y(k+1) — " (k + 1)0(k)
Calcularlos nuevos pardmetros estimados: 8(k+ 1) = (k) + L(k+ 1)e(k + 1)
Actualizarla matriz de covarianza: P(k+ 1) = % [I = L(k+ )¢ (k+ 1)]P(k)
Actualizar el vector de medidas: @(k + 2)

Hacer k=k+ 1 yregresaralpaso 3.



Diseno del controlador
(Adicion de Polos y Ceros)
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Diseno del controlador
(Adicion de Polos y Ceros)

4. Ecuacion Caracteristicaes: A(z) = 2%(2% + plz + p2)

Donde: p; = —2e Tcos(wT/1 — €2)
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Implementacion




Inversor DC/AC

BUCK - BOOST




Controlador
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Validacion de algoritmo

VECTOR DE PARAMETROS
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Command Window

Validacion de algoritmo | ==-

| 0.00028%6 =z + 5.899e-035

ERROR CUADRATICO MEDIO z*2 - 0.967 =z + 0.2201

Sample time: 0.025 seconds
Dizcrete-time transfer function.
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Pruebas
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Pruebas
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