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Estructuras de Programacion

13.1. INTRODUCCION

Una vez que el regulador ha sido disefiado y se ha obtenido su funcién de transferencia en z es
necesario realizar la implementacion de dicho regulador.

Esta implementacion puede ser software para realizar un control por computador o puede
ser hardware mediante un circuito logico.

En este capitulo se muestran algunas de las estructuras utilizadas para implementar filtros
dichos reguladores digitales.

Se van a describir mediante diagramas de bloques algunas de las diferentes realizaciones
que se pueden obtener utilizando bloques sumadores, bloques multiplicadores y bloques de
retardo.

Las estructuras que se indican son las correspondientes a la programacion directa,
estandar, serie, paralelo y escalera.
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13.2. PROGRAMACION DIRECTA

La programacion directa es aquella en la que los coeficientes de la funcion de transferencia
aparecen en la programacion directamente como multiplicadores. Dada la funcion de
transferencia del regulador de la forma:

R(2)= b, +blz‘11 + bzz‘z2 +--4b z ™
l-a;z" —a,z"—--—b,z"
) Y(z) . . .
Si R(z) = X() entonces la funcion de transferencia anterior se puede poner como:
VA
Y(z)=(by +bz +b,z7 +-+b 2 ™X(2)+ (a2 —a,z —=b,z")Y(2)

La programacion sera de la forma:

Xk Yk
bo ) o 3 >

A4 y
7! 71

b1 > Y e ar  |e—

Fy A

7! 71

> b2 < az «—

I_,bm an ‘_I

13.3. PROGRAMACION ESTANDAR

La programacion estandar se diferencia de la directa en que utiliza el minimo numero de
elementos de retardo. La funcidn de transferencia del apartado anterior puede separarse en dos
partes:

Y(z) _H(z) Y(2)

X(z2) X(z) H(z)

Donde:
H(z) 1

X(z) l-a,z"' —a,z? —-~b,z™"

—m

Y(2) =by,+b,z' +b,z 2 +---+b_z
H(z)
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Xk

13.4. PROGRAMACION SERIE

hi Yk
bo I R
v
Z-l
< al < bl Z
A
Z-l
< az < b2 by
v ]'
Z-l
L ba
an ‘_,

Esta estructura evita los problemas de sensibilidad. Dada la funcién de transferencia del
regulador en forma de productos de funciones de transferencia de primer y segundo orden:

Y(2)

1+biz_1

l+ez +fz7

X(z)

11

l-a;z

+11

l-cz”' —d;z™?

Para las funciones de primer grado corresponde el diagrama de bloques siguiente:

Xk

Yk

Y para las funciones de segundo orden:

bi

a —

Xk Yk
> X —
A4
zZ Z-l
€ > < Ci |+—
zZ Z-l
£ &
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La representacion total serd la conexion en serie de los bloques tipo necesarios para
construir la funcién de transferencia total.

Xk Vi
—1Gi(2) G2(2) . G3(z2) >

13.5. PROGRAMACION PARALELO

Esta estructura evita los problemas de sensibilidad. Dada la funcién de transferencia del
regulador en forma de sumas de funciones de transferencia de primer y segundo orden:

Y@ _ 1

X(z)

d e, +fz”

j b.
At — -1 -2
s l—az iSnl-ciz7 —diz

Para las funciones de primer grado corresponde el diagrama de bloques siguiente:

Xk Yk

— o b M >

a oI

Y para las funciones de segundo orden:

Xk Yk
Ci > > )y >
\4 3 \4
7! 71
J f s ¢ |e—ol
A y
71

di'—,

La representacion total serd la conexion en serie de los bloques tipo necesarios para
construir la funcién de transferencia total.

Xk

A N ) N
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13.6. PROGRAMACION EN ESCALERA

Esta estructura evita los problemas de sensibilidad. Dada la funcién de transferencia del
regulador en la forma siguiente:

Y(z) — A+ 1 1
X(2) B,z + I
Az+ ]
B,z + .
A+ I ]
B,z+—
An
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> A » Y |
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+
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