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ProgramaciónProgramación
La implementación de los esquemas de control se realiza con 

un lenguaje de programación de alto nivel (visual basic 6.0), el 

cual ofrece reducir el tiempo de procesamiento y mejora el 

tiempo de muestreo comparandolo con otros programas como 

MATLAB y LabVIEW.

La información de las variables de estado del sistema son 

guardados en un archivo como un arreglo matricial, estos datos 

pueden ser analizados posteriormente con MATLAB.

En la figura A1 y A2 se muestran los diagramas de flujo del 

programa utilizado para el control LQR y el programa que 

contiene el control difuso singleton respectivamente.

El programa  para identificar parámetros se desarrollo en 

MATLAB, utilizando datos experimentales obtenidos previa-

mente con el programa de adquisición de datos.
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Leer número de muestras a obtener

Inicio

Fin

Crear tareas de canales analógicos de 
entrada y salida

Configuración de las tareas 
para leer y mandar datos

Crear archivo de texto para guardar datos

Filtro pasabajas de las señales de posición

Detener las tareas de 
adquisición de datos

figura A1. Diagrama de 
flujo del control LQR

Filtro derivativo

Control LQR

El número de 
muestras se ha 

completado

Mandar voltaje para 
detener el motor

Guardar los datos en el 
archivo generado

Mandar dato de control 
por puerto

Si

No

Lectura de la posición angular y 
posición del carro

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



107

Anexo  
Programación

figura A2. Diagrama de 
flujo del control difuso

Leer número de muestras a obtener

Inicio

Fin

Crear tareas de canales analógicos de 
entrada y salida

Configuración de las tareas 
para leer y mandar datos

Crear archivo de texto para guardar datos

Filtro pasabajas de las señales de posición

Detener las tareas de 
adquisición de datos

Filtro derivativo

Difusión de las variables del sistema

Reglas difusas

El número de 
muestras se ha 

completado

Mandar voltaje para 
detener el motor

Guardar los datos en el 
archivo generado

Mandar dato de control 
por puerto

Si

No

Lectura de la posición angular y 
posición del carro

 

 

 

 

 

 

Promedio ponderado

 

 

 

 

 

 


