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1.1 Introduccion: Relacion de Compromiso.
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Fig. 1: Representacion de un sistema o proceso de una entraday
una salida [1].
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Procedimiento para modelar:
1. Determinar Entrada-Salida.
2. Simplificaciones.

3. Ecuaciones diferenciales.

4. Funcion de Transferencia.
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Modelar sistemas implica una relacion de compromiso
entre simplicidad y precision del modelo [1],
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1.1 Introduccion: Algoritmos Para Modelar Sistemas.
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Tabu Search (TS) [2] || Genetic Algorithms (GA) [3] Least Mean Squares (LMS) [5]

“Modeling and identification of power electronic converters”. 2022 [13]

Neural Network (TS) [4]

“Modelizado en caja negra de convertidores electrénicos de potencia
para aplicaciones en microrredes de corriente alterna” 2019.[14]
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2.1 Metodologia: Sistemas en Tiempo Discreto.

Y(Z) aNaZNa + aNa_lzNa_l + -+ a121 + ao
Gp(2) = ~— T _N Np—1 1 (1)
U(Z) Z b+bNb—1Z b ++b1Z +b0
y(kT) = ayu(kT) + - + aou((k — N)T)
(2)
—byy((k = DT) — - = boy((k — N)T)
e(kT) = y(kT) — y(kT) (3)
u(k) y(k)
Proceso — =Nyp—
D o' 1C0) G
B N, —1

Fig. 1: Representacion de un sistema o proceso de una entraday

una salida [1].
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2.2 Metodologia: Algoritmo Genético.
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Fig. 1: Algoritmo de identificacion.

La evolucidn se repite N, veces.

Poblacion: Conjunto de N; individuos

Individuo: Arreglo de genes. [a4, by, by ]

Poblacion inicial: Generacién aleatoria de N;
individuos cuyos genes estan dentro de un
rango £ 4 de su valor esperado

Evaluacion: Se computa (4) para cada individuo

Seleccion: 3 Individuos aleatorios. El mejor
sera un padre.

Seleccion: 3 Individuos aleatorios. El mejor
sera un padre.

Padre 1

Hijo 1

Cruce (7)

Padre 2 Hijo 2

Mutacién (x) || Hijo Genes +1 %




2.3 Metodologia: CEP CC-CC reductor-Convertidor Buck.
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Fig. 2: Esquema simplificado del Convertidor Buck [17].
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o 3.1 Resultados Experimentales: Detalles del convertidor y uC.
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Fig. 4: Médulo didactico de Convertidor Buck [17].

uC:SAM3XS8E; Placa de desarrollo: Arduino
Due. Imagen adquirida de:
https://store.arduino.cc/products/arduino-due

* Reduccion de 12V a 5V y una f < ,@}A f R
potencia 25 W/17]. . 7RG A> | laAs |7 *

. Transistor MOSFET IRF9540N || |4 | = &
que conmuta a una F; de 40 kHz. - B9 O 08 qorree

+  Diodo MURS60. T 4, dome EA

* Inductor de 150 pH, : :

. Capacitor 961 HF- Fig. 3: Esquema de Convertidor Buck [17].
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sy 3.1 Resultados Experimentales: Implementacion del GA.
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3.1 Resultados Experimentales: Resultados y Analisis.

TABLA II: Resultados de la identificacion.
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Fig. 5: Respuesta real del convertidor e identificacion paramétrica. Modelo No Ideal
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GA logra una reduccion del 87,1 % del
ECM obtenido con el modelo no ideal 10




3.1 Resultados Experimentales: Resultados y Analisis.
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3.1 Resultados Experimentales: Resultados y Analisis.
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Fig. 8: Respuesta del sistema-Validacion. Modelo No Ideal

Modelo GA
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ECM obtenido con el modelo no ideal 12




Conclusiones y Trabajo Futuro

Mediante este trabajo se ha:

Obtenido y validado el modelo del tipo caja gris experimental en tiempo discreto de
un CEP CC-CC Buck con un GA implementado en Python.

A su vez, esto valida el disefio del GA posibilitando su uso para modelar otros CEP
de forma experimental.

Se ha innovado al aplicar y demostrar que los GA pueden modelar CEP reales a partir
de sefnales experimentales de los mismos.

Como trabajo futuro se propone la implementacion del GA dentro de un DSP para
evaluar la identificacion en linea y, en paralelo, implementar técnicas de control al
convertidor que aprovechen la sencillez y precision del modelo.
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