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DISENO DE UNA ESTRATEGIA DE CONTROL BASADO EN
MODOS DESLIZANTES PARA EL SISTEMA DE PLATINA DE
UN ESPECTROSCOPIO M-LINE.
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En el presente articulo muestra el disefio de una estrategia de control para el posicionamiento de la
estacion rotatoria de la platina. El primer paso consistio en la obtencion del modelo dindmico del
sistema, asi como la identificacion de parametros para validar el modelo; posteriormente, se realizd
el disefio de la estrategia de control basado en la técnica de modos deslizantes.

La estrategia de control realiza un seguimiento de trayectoria para alcanzar a la posicion deseada.
La finalidad de seguir una la trayectoria deseada es evitar los sobre impulsos que tendria el sistema
si solamente se tuviera que llegar a un punto de referencia. El polinomio de Bézier es utilizado para
definir la posicién inicial y final de la trayectoria deseada, asi como su tiempo de duracion. Al llegar
a la posicion deseada, el polinomio es sustituido por un valor constante para permanecer en la
posicion deseada.

La instrumentacién para el control del sistema de la platina M-Line consiste en la instalacion de un
teclado donde el usuario ingresara los valores para la posiciéon deseada de la platina, a través del
microcontrolador se ejecutara la ley de control, el microcontrolador enviara dos sefiales una digital
para controlar el sentido de giro de la platina y una sefial para el PWM que controlara la velocidad,
el cuales seran recibidas por el circuito integrado L298N para accionar el motor de la platina. Los
datos de la posicion angular seran enviados hacia una pantalla de cristal liquido donde el usuario
podré conocer el recorrido que realizo la platina, mostrando el dngulo en el que se encuentra;
ademdas datos obtenidos de la posicién seran enviados al microcontrolador para la

retroalimentacién de la ley del control.



