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Departamento de Eléctrica, Electrónica y Telecomuni-
caciones
Universidad de las Fuerzas Armadas ESPE

Av. Gral. Rumiñahui (S/N)
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Presentación

El Departamento de Eléctrica y Electrónica de la Universidad de las Fuerzas Arma-
das ESPE, consciente de su gran responsabilidad con la sociedad, busca proponer
e impulsar iniciativas tendientes a fomentar el desarrollo integral de la ingenieŕıa
eléctrica y electrónica en el Ecuador. Como resultado de este compromiso, nace en
el año 2011 la revista Maskay. Esta revista sintetiza de una forma documentada los
esfuerzos en investigación y desarrollo que desarrollan los docentes/investigadores
y estudiantes de la región.

En la actualidad, la revista MASKAY se encuentra indexada en diversas bases de
datos: SciELO-Ecuador, Latindex, LatAm-Studies Estudios Latinoamerica-
nos, RootIndexing, MIAR (Matriz de Información para el análisis de Revistas),
DOAJ (Directory of Open Access Journals), DRJI Directory of Research Journals
Indexing) y REDIB (Red Iberoamericana de Innovación y Conocimiento Cient́ıfi-
co), con el objetivo de difundir a nivel internacional las publicaciones realizadas en
esta revista. Además, para que exista una mejor divulgación de sus contenidos, la
revista MASKAY cuenta con número DOI (Digital Object Identifier) leǵıtima-
mente registrado y validado por Crossref, lo que permite una fácil localización de
sus contenidos en la web.

En este segundo número de la novena edición, la revista MASKAY pone a consi-
deración de la comunidad cient́ıfica cinco trabajos de investigación realizados por
investigadores de centros de educación superior de Latinoamérica.

Diego Arcos Avilés

Editor General
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Pablo Ańıbal Lupera Morillo, Nelson Solano . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .51

Real-time QFT Control for Temperature in Greenhouses
DOI: 10.24133/maskay.v9i2.1162
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Abstract—The aim of this study was to optimize irrigation 
water in the potato (Solanum tuberosum L. cv INIAP Natividad) 
crop to ensure the maximum productivity of the crop, using WSN 
according to the agro-ecological conditions of the area, which 
have allowed to monitor environmental parameters in potato 
cultivation and have ensured an efficient control system in 
irrigation. The WSN irrigation network was implemented using 
four Arduino modules configured with 6LoWPAN; two modules 
controlled the solenoid valves together with FC-28 sensors, which 
capture soil moisture, and through the DHT11 sensor the 
temperature and relative humidity. The fourth module 
functioned as a gateway through which information is sent to a 
database developed in PostgreSQL. Additionally, a Web server 
(Apache) was configured to visualize the control of the drip 
irrigation system developed in php, JAVA. It was concluded that 
the T1 (automated irrigation), which had achieved an evidence 
with a higher productivity in the potato cultivation in 19.2%, 
with a water consumption of 20% less than the T2 (manual 
irrigation). This evidences a clear saving of the hydric resource 
and an optimum development in the potato crop when comparing 
it with traditional irrigation system. 
 

Index Terms—Next generation networking, IP networks, 
Internet of Things, Telecommunication network, Wireless LAN 
 

Resumen—El objetivo de esta investigación fue optimizar el 
agua de riego en el cultivo de la papa (Solanum tuberosum L. cv. 
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INIAP Natividad) para asegurar la máxima productividad del 
cultivo, utilizando WSN de acuerdo a las condiciones 
agroecológicas de la zona, lo cual permitió monitorear 
parámetros ambientales en el cultivo de la papa y asegurar un 
sistema de control eficiente en el riego. Se implementó la red 
WSN utilizando cuatro módulos Arduino configurados con 
6LoWPAN, dos módulos controlaron las electroválvulas 
conjuntamente con sensores FC-28 que captan la humedad del 
suelo, y a través del sensor DHT11 la temperatura ambiental y la 
humedad relativa. El cuarto módulo funcionó como Gateway a 
través del cual se envía información hacia una base de datos 
desarrollado en PostgreSQL. Adicionalmente, se configuró un 
servidor Web (Apache) para visualizar el control del sistema de 
riego por goteo desarrollado en php, JAVA. Se definió T1 = riego 
automatizado, evidencia con una mayor productividad en el 
cultivo de la papa en un 19,2%, con un consumo de agua del 20% 
menos que el T2 (riego manual). Esto evidencia un claro ahorro 
del recurso hídrico y un óptimo desarrollo en el cultivo de la papa 
al compararlo con el sistema tradicional. 
 

Palabras Claves—Redes de nueva generación, redes  IP, 
Internet de las cosas, redes de telecomunicaciones, redes 
inalámbricas. 

I. INTRODUCTION 
HE applications of the Wireless Sensor Networks (WSN) 
has grown worldwide, play an important role to increase 

the ubiquity of the networks with low cost and easy 
implementation smart devices, using standards such as IEEE 
801.15.4 in the physical layer and 6LoWPAN in the network 
layer [1]. 

The same ones that are not compatible with the TCP/IP 
protocol stack. For this reason, the IETF (Internet Engineering 
Task Force) developed a 6LoWPAN (IPv6 over Low-Power 
Wireless Personal Area Networks) communication standard 
which improves its functionality [2]. 

Prototype of automated irrigation system 
improves the yield of potatoes (Solanum 

tuberosum L.) in Riobamba-Ecuador using 
wireless network sensors-WSN and 

6LoWPAN 
Prototipo de Sistema automatizado de riego mejora el 

rendimiento de la  papa (Solanum tuberosum L.) en 
Riobamba-Ecuador usando sensores de redes 

inalámbricos-WSN y 6LoWPAN 
Oswaldo Martínez, Carla Argüello G., Juan León, Paúl Cherres, Gisela Cujilema 
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A WSN is a network formed by a series of small low-cost, 
low-energy, and easily-deployable sensors. Providing 
scalability, flexibility, and cost reduction, it is a viable 
solution for precision agriculture applications. WSN 
technologies are used in agriculture to provide remote 
monitoring of parameters such as temperature, relative 
humidity, luminosity, among others, in order to create a 
simple and effective interaction environment to monitor the 
growing of crops [3]. 

One of the most outstanding applications of these networks 
is AP, agriculture of precision, which emerged from the 80`s 
and is a method that proposes the use of modern technologies 
and communication tools that are capable of facilitating the 
continuous collection of physical variables involved in the 
development of production for subsequent analysis and 
immediate decision making [4].  

Ecuador is a country with a deep agricultural vocation, 
which prioritizes the production of crops such as potatoes, 
considered the basis of human nutrition, especially in the 
Ecuadorian sierra [5]. 

Potato is a demanding crop of water and very sensitive to 
water deficit, which is why an important good water supply 
during all stages of its phenological growth stage, otherwise it 
may cause disorders in the tuber.  

The potato plant is sensitive to water stress and water 
availability in the soil cannot be less than 30% to achieve 
optimum yields. In the potato crop, a high availability of 
assimilates promotes the growth of roots, stolons, leaves, and 
branches [6].   

The effect of water stress is the reduction of foliage growth 
for the partition of assimilates to the tubers, which determines 
a decrease of the crop cycle. The highest water demand occurs 
in the plant growth and germination stages of the tubers, 
which is where the optimum crop development is assured, the 
other plant development stages will require the water resource 
but in a smaller proportion [6].   

The water resource is both limited and vital agricultural 
input in agriculture, its optimal distribution is a priority. 
Currently, different irrigation methods are installed lacking a 
system that together allows to measure soil moisture, control 
irrigation time, and to identify the portion of soil that really 
needs to be irrigated. This is a disadvantage due to the 
irrigation deficit causes a low yield in its production and, on 
the other hand, the excess of irrigation can trigger permanent 
soil infertility [7].   

The aim of this study was to optimize the irrigation water in 
the potato (Solanum tuberosum L. cv. INIAP Natividad) crop 
to ensure maximum crop productivity by exposing an 
exploration of the relevance and real benefits of the 
automation of drip irrigation using WSN and 6LoWPAN 
wireless network sensors in Riobamba-Ecuador. 

A. Study area 
The study was conducted at the Irrigation Experimental 

Center, Macaji campus of the Escuela Superior  Politécnica de 
Chimborazo-ESPOCH, Riobamba, Ecuador located at an 

altitude of 2821 meters above sea level, a Latitude of 
1° 39'18.82''S, Longitude 78°40'39.99" with an average 
temperature of 13.5°C, an annual rainfall of 350 mm and a 
relative humidity of 66.4%. For the investigation in the field, 6 
parcels of 10×10 meters each other were installed in a total 
area of 600 m2 of net area for the assay with a separation of 2 
meters among them, in each plot were located ten rows of 0.8 
m of length and 0.2 m of width, were located in each plot. The 
drip irrigation system was implemented using a line of 0.25 m 
drippers and a flow rate of 1.02 liters per hour.  

B. Network design 
A WSN is a network of short range, low speed, and low 

energy consumption that consists of a set of spatially 
distributed autonomous nodes that monitor their 
environment [7]. 

The designed network consists of six nodes, three of them 
are sensor nodes, two are actuating nodes and the main one, is 
the network gateway. All of them were installed with a star 
topology in which each sensor/actuator node (final device) 
maintains only a direct communication path with the gateway. 
This simple topology is justified by the small number of 
devices that make it up. 

In addition, a WSN network with 6LoWPAN was installed, 
which have allowed the monitoring of some parameters (soil 
moisture, maximum, and minimum temperatures, relative 
humidity) for the soil moisture content determination in real 
time and therefore, programming the irrigation efficiently 
according to the needs of the potato crop. Additionally, a 
portable meteorological station was installed to collect 
sufficient and important agroclimatic information. 

The WSN are widely used in the monitoring and control of 
rainfall in agricultural areas of Colombia [8]. The WSN were 
constituted by sensors capable of taking information from the 
environment with which they interact and then be processed 
and sent through wireless links to the network gateway to send 
them later to the base station, where information is stored and 
controlled for the decision making. 

Currently, the most used networks are those that are based 
on the specifications of the standard IEEE 802.15.4. Given 
these concerns, 6LoWPAN arises due to the facility it offers to 
interconnect IPv6-based systems with TCP/IP 
architectures [9].  

Finally, through the Contiki operating system, an IP 
communication system is incorporated for both IPv4 and IPv6, 
which makes easier and safer the information storage [10].  

II. EXPERIMENTAL PROCEDURE 
In this research, a complete block design was carried out 

with two treatments and three replicates, with automated 
irrigation (T1) and manual irrigation (T2). The procedure of 
planting the potato plants was as follows: location of the seed 
at 5 cm of soil depth and a distance among rows of 0.80 m and 
0.25 m among plants. 
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water flow. The pipes go through the field and distribute water 
for each plant. 

 The second method is the sprinkler irrigation, which 
delivers water through a pressurized pipe network to the 
nozzles of sprinkler, which spray the water into the air [11]. 
However, this method is less efficient than the drip one, since 
more water is losing due to evaporation and runoff.  

Therefore, in this study we choose the drip strategy for our 
design. We note also that our proposed model is designed for a 
site-specific irrigation where the crops are characterized by a 
spatial temporal variation of the irrigation requirements. The 
variability comes from the soil type, crop type, crop, and 
meteorological conditions. The modular configuration of the 
automated irrigation system allows it to be scaled up for larger 
greenhouses or open fields. The automated irrigation system 
implemented was found to be feasible and cost effective for 
optimizing water resources for potato crop production. 
Besides the monetary savings in water use, the importance of 
the preservation of this natural resource justify the use of this 
type of irrigation systems. 

Mostly, water management depends on types of soil such as 
alluvial sandy soil with different layers of sand and silt. If clay 
content having less than 5% and water retention capacity is 
less than 50 mm3/mm3, then it has to irrigate every 7 days. If 
well-drained red soil of high physical potential, but with low 
pH and clay is equal to 15–20%, then it has to irrigate every 
20 days. The quality of potato crop depends on the type of 
water supply; water supply can be from different resources 
such as gravitational water, free drainage, rainfall, and 
available water, estimating soil moisture and relationship with 
crop yield using surface temperature and vegetation 
index [12]. 

Wireless sensor network (WSN) have many applications 
such as industrial automation, automated and smart homes 
video surveillance, traffic monitoring, medical device 
monitoring, monitoring of weather conditions, air traffic 
control, robot control, personal body area network [12].  

Another similar study is carried out by [13], who through 
WSN-Wireless Sensor Networks, presents a solution for the 
monitoring of environmental quality in the city of Quito-
Ecuador, which, beyond monitoring the air quality, extends to 
the most conflictive sectors of the city of Quito-Ecuador. 

In [14], applied an Internet Protocol version 6 (IPv6) in a 
wireless sensor network (WSN), for the remote monitoring of 
short-cycle crops at the La Pradera farm, this research presents 
a process similar to the one applied but does not show the 
contribution Significant use of wireless networks in potato 
crop productivity. 

The present research on the contrary potentiates the use of 
WSN with 6LoWPAN for the monitoring and control in real 
time of the productive process of the cultivation of the potato 
and makes possible the taking of opportune decisions to assure 
an optimal development of the same. 

Use of Information technology introduced a new concept in 
agriculture as Precision Agriculture. The precision framing 
adoption is a cyclic process of data gathering, diagnostic, data 
examination, accuracy field operation and evaluation. For state 

and condition monitoring of crop there is visual inspection, 
color estimation and mold localization. For monitoring the 
conditions wireless sensor network is preferred since it 
provides results in real time and there is no limitations of 
distance and physical barrier, as data provided is in real 
time [15]. 

The irrigation system efficiency reflects the interaction 
between irrigation and crop yield. The major problem of 
agriculture is the scarcity and quality of water resources. For 
the quality water it has no direct effect on water use 
efficiency, but irrigation system has great effect on water use 
efficiency [16] 

The results of this study showed that farmers, when 
implementing the system, will achieve a significant saving of 
the time it takes them to collect potato crop data, which allows 
them to have greater control of the variables involved in the 
process. The contributions that these automated control 
systems can give the user are multiple and increasingly 
necessary to reduce task time, optimize resources and respond 
immediately, solving problems with greater efficiency. 

V. CONCLUSION 
The interoperability of WSN networks with TCP/IP 

architectures has been demonstrated by presenting the data 
collected by the WSN in the designed web application. The 
irrigation system can be adjusted to potato crop response and 
in addition, a variety of specific crop needs, which requires 
minimum maintenance. With the implementation of the 
system, an intelligent irrigation has been obtained that 
provides the potato plant with the amount of water necessary 
and sufficient for its development, thus avoiding unnecessary 
waste of scarce water resources. The research responds to the 
need of the farmer, to have a technological tool that allows 
him to acquire information on agroclimatic parameters that 
were previously carried out manually. The implementation of 
the WSN with 6LoWPAN has allowed automating the 
irrigation of a potato crop, thus achieving a technology tool 
that allows quick access to data to help decision making. The 
studied cultivar Natividad INIAP of potato crop was attended 
to in its water requirements, and a good branching, yield, size 
and crop development, which was observed under the assay 
conditions. 
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Abstract—In this work, economic predictive control is 
proposed as a technique for optimum energy management of a 
hybrid vehicle. The model used for the control is described and 
an economic predictive controller is designed from it. Finally, the 
best adjustment of the weights of the controller that achieves the 
greatest reduction in fuel cell consumption with the help of 
batteries and supercapacitors is studied. For this purpose, the 
maximum and minimum consumption points of the fuel cell are 
determined, and the multiobjective control problem is 
characterized through the determination of the Pareto curves. 
The article concludes with a discussion of the results and future 
work. 
 

Index Terms—Economic predictive control, hybrid vehicles, 
fuel cell, batteries, supercapacitors, multi-objective control 
 

Resumen—En este trabajo se propone el control predictivo 
económico como técnica para la gestión energética óptima de un 
vehículo híbrido. Se describe el modelo utilizado para el control y 
a partir del mismo se diseña un controlador predictivo 
económico. Finalmente, se estudia el mejor ajuste de los pesos del 
controlador que consiga la mayor reducción del consumo de la 
pila de combustible con la ayuda de baterías y supercapacitores. 
Para ello se determinan los puntos de consumo máximo y mínimo 
de la pila de combustible, y se caracteriza el problema de control 
multiobjetivo mediante la determinación de las curvas de Pareto. 
El artículo concluye con una discusión de los resultados y los 
trabajos futuros. 
 

Palabras Claves—Control predictivo económico, vehículos 
híbridos, pila de combustible, baterías, supercapacitores, control 
multiobjetivo 
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I. INTRODUCTION 
EGÚN [1], como consecuencia de la utilización de 
vehículos con motores convencionales de combustión 

interna, el consumo de gasolina en el sector del transporte ha 
aumentado a un ritmo superior al de cualquier otro sector en 
las últimas décadas. Algunos problemas medioambientales 
están directamente relacionados con las emisiones de los 
vehículos, como por ejemplo el efecto invernadero, la lluvia 
ácida o el smog fotoquímico. Tomando en consideración que 
los productos derivados del petróleo, son no renovables, como 
se lo menciona en [2], y dado que las actividades de los seres 
humanos contribuyen al agravamiento del cambio climático, 
es importante cambiar el comportamiento mencionado. En [3], 
menciona que el cambio a tecnologías que contemplen 
vehículos que funcionen con sistemas híbridos (HEV) y 
eléctricos (EV) para el transporte personal y comercial puede 
ser una manera adecuada.  

Contrariamente a los vehículos de motores de combustión 
interna, el vehículo eléctrico híbrido ayuda a reducir las 
emisiones de carbono. De acuerdo con [4]-[7] si comparamos 
entre el vehículo eléctrico híbrido con motor de combustión y 
el puramente eléctrico, se puede mostrar que el último no 
produce emisiones. Actualmente se estudian sistemas híbridos, 
cuya fuente principal es una pila de combustible, en reemplazo 
del motor tradicional de combustión. En primera instancia se 
migro del motor de combustión interna solo, hacia los 
puramente eléctricos, con variantes como el híbrido con motor 
de combustión y baterías eléctricas. No obstante, la 
problemática de la autonomía de los vehículos puramente 
eléctricos, y la voluntad de reemplazar por completo el motor 
de combustión interna, proyecta el crecimiento del mercado 
hacia los vehículos híbridos de pila de combustible. Esto, 
debido a que se puede llevar el tanque de combustible 
(hidrógeno) en el vehículo y re-cargarlo como si fuese 
gasolina o diésel. Aunque los costes del vehículo híbrido con 
pila de combustible son aún elevados, varios estudios como 

Estrategia de gestión de la energía en 
vehículos eléctricos con pila de combustible y 
sistema de almacenamiento híbrido utilizando 

control predictivo económico 
Energy management strategy for electric vehicles with 

hybrid storage system using economic predictive 
control 
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para pc ≥ 0. La relación entre las mismas, queda definida por: 

 % rec

mov

Erec
E

=   (12) 

Para el vehículo considerado representado por los 
parámetros mostrados en la Tabla III y el perfil de velocidad 
NEDC, el máximo valor de recuperación se acerca al 13%. En 
la Fig. 3, se puede observar en verde la potencia que se puede 
recuperar, la misma que viene de (6). Es importante recalcar 
que tan solo el 13% de la misma podrá ser recuperada. 

III. CONTROL PREDICTIVO ECONÓMICO (EMPC) 
El objetivo de la mayoría de los actuales sistemas de control 

avanzado es guiar al proceso a un punto de operación óptimo 
de forma rápida y fiable. Buscar el punto óptimo de referencia 
en estado estacionario se suele realizar por algún otro sistema 
de gestión de la información que determina, entre todos los 
estados estacionarios, cual es el más rentable [38]. Sin 
embargo, esta separación jerárquica de la información y del 
control no implica un funcionamiento óptimo especialmente 
en los transitorios. Una alternativa propuesta es tomar el 
objetivo económico directamente como parte de la función del 
sistema de control. Para que el controlador optimice 
directamente en tiempo real el desempeño económico del 
proceso, en lugar de seguimiento a un valor de consigna [39]. 

El control MPC se puede definir como una estrategia de 
control que se basa en un modelo matemático interno del 
proceso a controlar, más conocido como modelo de 
predicción. Dicho modelo se utiliza para predecir la evolución 
de las variables a controlar durante un intervalo de tiempo 
especificado. De este modo, se puede calcular las variables de 
control futuras “u” para lograr que en dicho horizonte las 
salidas controlas “y” converjan a sus respectivos valores de 
referencia. Esta optimización se lleva a cabo dentro de un 
horizonte de predicción, con el modelo inicializado al inicio 
del mismo a partir de las medidas (o estimación del estado del 
sistema). Dicha optimización se ejecuta en cada periodo de 
muestreo “k” [40]. La señal de control a ser aplicada al 
proceso es obtenida resolviendo un problema de control 
óptimo de un criterio, función de coste (o función objetivo) en 
lazo abierto dentro de un horizonte de control finito y en cada 
periodo de muestreo k, sujeto a restricciones dadas por las 
características operativas del sistema, o por sus limitaciones 
físicas de sus componentes [41]. Como resultado de dicha 
optimización se obtiene una secuencia de señales de control 
óptimas en cada periodo de muestreo, de las cuales sólo la 
primera de ellas es aplicada al proceso y el horizonte de 
predicción se desplaza al siguiente instante de tiempo antes de 
iniciar la optimización nuevamente utilizando el principio de 
la ventana deslizante. 

En el presente artículo, se traduce la parte económica de la 
función de coste como una herramienta para mejorar el 
consumo de combustible, es decir del hidrógeno, de manera 
que se traduzca en un ahorro del mismo. 

A partir del modelo de los componentes del sistema de 
gestión de energía del HEV introducido en la sección anterior, 

se obtendrá el modelo de control en espacio de estados. Luego 
se incluirán las limitaciones de control y se definirán los 
objetivos del EMPC. El modelo a usar en este trabajo, tendrá 
en cuenta el nivel de gestión de energía de los componentes, y 
asumirá que existen controles locales de bajo nivel, que 
gestionan los niveles de referencia, corrientes, voltajes y 
demás variables particulares de cada elemento. 

A.  Espacio de Estados 
El modelo en espacio de estado para la gestión de energía 

en un vehículo híbrido, se obtiene a partir las ecuaciones de 
los componentes elementales previa discretización en el 
tiempo: 

 ( 1) ( ) ( ) ( )px k Ax k Bu k B d k+ = + +   (13) 

 ( ) ( ) 0u dE k E d k+ =   (14) 

donde ( ) nx k ∈ , es el vector de estados, que, para el caso en 
particular, representa la energía de la batería Ebat, la energía 
del supercapacitor Esup, y la energía de pila de combustible Efc; 

( ) mu k ∈ , es el vector de variables de control, que está 
compuesto por la potencia de la batería Pbat, del supercapacitor 
Psup, de la pila de combustible Pfc y del freno regenerativo 
pfreno; ( ) pd k ∈ , es el vector que contiene las perturbaciones 
medidas en el sistema, que son las demandas de potencia pmov 
para seguir el perfil de velocidad. Nota: las demandas se han 
divido en dos partes, una primera demanda es la potencia 
necesaria para desplazar el vehículo d+ antes denominada pmov 
para para pc ≥ 0, y una segunda demanda es la energía que es 
capaz de recuperarse como parte del frenado regenerativo d- 
que anteriormente se la referenciaba como prec; A, B y Bp son 
las matrices de estado, mientras E y Ed son matrices que 
describen la relación de equilibrio entre los estados, y llevan 
los signos de aporte de potencia (+), o resta de potencia del 
sistema (-). Se debe entender que la pila de combustible, y las 
descargas de los elementos de almacenamiento, aportan al 
sistema, mientras las cargas de los mismos, piden energía 
(tomada del frenado). 

B.  Restricciones de control y estado 
Las restricciones operativas de las señales de control se 

establecen mediante cotas: 

 min max( ) ( ) ( )u k u k u k≤ ≤   (15) 

Para el caso de las restricciones de estado, podemos 
limitarlas como se muestra en: 

 min max( ) ( ) ( )x k x k x k≤ ≤   (16) 

e incluirlas en el problema de optimización. 

C.  Función de coste 
El principal objetivo de un sistema híbrido de energía 

renovable es aprovechar al máximo la energía disponible y 
satisfacer la demanda solicitada por las cargas, optimizando al 
mismo tiempo el almacenamiento o provisión de energía en 
exceso o déficit que esté presente para cada instante de 
tiempo. La función de coste es la traducción de los objetivos 
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de control en una expresión matemática, la cual ha sido 
ampliamente estudiada en trabajos como [42] y [43]. En el 
control predictivo clásico se penalizan las desviaciones en las 
acciones de control futuras con respecto a la trayectoria de 
referencia definida convenientemente. En el control EMPC 
aplicado a sistemas de gestión de energía, la función de coste 
típicamente adopta la siguiente forma, según [44]: 

 
1 1 1

1 2 3
0 0 0

( , ) min ( ) ( ) ( )
Hp Hp Hp

k k k
J x u f k f k f k

− − −

= = =

 
= + + 

 
     (17) 

Las funciones objetivo individuales en (17), de definen 
mediante: 
1) El coste económico de operación: 

 1( ) ( ) ( )f k u k tα= ω ⋅α ⋅ ⋅ Δ   (18) 

donde ωα, es el peso que se le da en la función de coste al 
término económico y α es una matriz de pesos asociadas a 
cada una de las fuentes de energía, entendiéndose que las 
mismas son la Pbat, Psup y Pfc. 
2) El mantenimiento de umbrales de seguridad en los 
dispositivos de almacenamiento de energía: 

 2 ( ) ( ) ( )T
xf k k k= ε ⋅ ω ⋅ε   (19) 

donde ε (k) se define como el valor de penalización de las 
restricciones relacionadas con los valores de seguridad de los 
estados de carga de los elementos de almacenamiento de 
energía y ωx es una matriz de pesos asociada a dichas 
penalizaciones.  
3) La operación suave de las acciones de control: 

 3 ( ) ( ) ( )T
uf k u k u k= Δ ⋅ω ⋅ Δ   (20) 

donde para obtener un control suave, definimos ∆u(k) como el 
vector de variaciones en la señal de control y ωu la matriz de 
pesos asociada a las acciones de control. La formulación del 
problema de optimización y su resolución mediante 
programación cuadrática se realiza al usar CPLEX/TOMLAB 
como se muestra en [45], en donde se explican los detalles de 
su uso. Resumiendo, se trata entonces de tomar en cuenta las 
siguientes problemáticas, que se representan en el modelo de 
control: 

a) El cumplimiento de las demandas del sistema, tanto 
para el aporte de energía, como para maximizar la 
fracción de energía recuperable mediante el frenado 
regenerativo.  

b) Limitar la carga y descarga de los elementos de 
almacenamiento en las cotas establecidas.   

c) Optimizar la energía aportada por la fuente principal 
(pila de combustible), para cumplir el perfil de 
velocidad dado.  

La importancia de cada una de las funciones de peso dentro 
de la general, viene dada por los objetivos que se deseen 
alcanzar, ya sea el ahorro de combustible, la preservación de 
vida útil de los elementos, el evitar la operación indebida y el 
dimensionamiento de los mismos. Usualmente se llega a un 
compendio entre todos los mencionados con pesos ajustados 
en base a un análisis de Pareto. Para el caso del presente 
artículo, nos enfocaremos en el término económico, que se 

incluye en el control EMPC, el mismo que será orientado al 
ahorro de combustible. 

IV. CONTROL MULTIOBJETIVO 

A.  Formulación 
Se introducirá brevemente un enfoque para resolver el 

problema de optimización multiobjetivo, en donde se buscará 
estudiar la variación de las compensaciones individuales de 
los objetivos de control, frente a la función total de coste. 
Entonces, un camino, es usar el método de la suma ponderada 
que permite que el problema de optimización multiobjetivo 
sea expresado mediante:   

 [ ]1 2 3min ( ), ( ), ( ), , ( )n ny
f y f y f y f y

∈
   (21) 

Para ello, se busca minimizar la función objetivo, 
construida como una suma de funciones objetivo individuales 
multiplicados por los coeficientes de ponderación. Estos 
coeficientes, son los que nos van a permitir definir la 
importancia que tomen cada una de las funciones como tales.  

Esta minimización debe estar sujeta a: 

 ( ) 0g y ≥   (22) 

 ( ) 0h y ≥   (23) 

en donde, "y" representa las variables de decisión, que se 
corresponden con las secuencias de [x, u]. Entonces todas las 
fi, se agrupan en un vector de coste: 

 [ ]1 2 3( ) ( ), ( ), ( ), , ( ) T
nJ y f y f y f y f y=    (24) 

El vector g y el vector h, representan las restricciones de 
igualdad y de desigualdad, denotadas por (15) y (16). 

 [ ]1 2 3( ) ( ), ( ), ( ), , ( ) T
ng y g y g y g y g y=    (25) 

 [ ]1 2 3( ) ( ), ( ), ( ), , ( ) T
nh y h y h y h y h y=    (26) 

 Este método se ha utilizado ampliamente para proporcionar 
un único punto de solución que refleje las preferencias 
incorporados en la selección de un conjunto de pesos. Como 
diferentes funciones objetivo pueden tener diferente magnitud, 
la normalización de los objetivos es requerida para obtener 
una solución consistente de Pareto. 

B.  Normalización 
Para aplicar el método de la frontera de Pareto, debemos 

introducir algunos conceptos. Deberemos buscar un 
minimizador yi* para la función de coste individual fi (y).  

Entonces los puntos de utopía, definidos por: 

 
2

* * * *
1 , , ,

nf
J f f f =     (27) 

contienen los mínimos de las funciones objetivos individuales 
(18), (19) y (20), fi (y)i*, además incluyen los mínimos 
individuales de los vectores de coste f (y)i*, el mismo que 
resulta el coste evaluado por el minimizador individual.  
 

Los puntos aproximados de Nadir 
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Abstract—Ecuador currently proposes a productive matrix 
based not only on the extraction of oil but also on the exploitation 
of some minerals. As the mining of copper, a sector with many 
needs to solve, one of them is the control of weight at the exit of 
the same. In such a reason in the University National of Loja 
built a prototype a scale of laboratory for trituration copper, the 
mathematical model of the same one was identified, employing 
two methodologies for the identification one based on CADCS 
(Computer Aided designed and control systems) and the other in 
Ident (identification system) that owns the MATLAB® software, 
in order to optimize this process. Next, was presented four 
algorithms that allowed to control in a simulation the process of 
crushing and that are: PID, Smith Predictor and then the results 
of the most relevant parameter was presented in a table. Finally, 
the best algorithm of control selected it was implemented with the 
help of Arduino. 
 

Index Terms—CADCS, Identification Systems, Predictor 
Smith, PID Control 
 

Resumen—Ecuador actualmente propone una matriz 
productiva basada no solo en la extracción de petróleo sino 
también en la explotación de algunos minerales. Como la minería 
del cobre, un sector con muchas necesidades por resolver, uno de 
ellos es el control de peso a la salida del mismo. Por tal motivo, en 
la Universidad Nacional de Loja se construyó un prototipo a 
escala de laboratorio de trituración de cobre, se identificó el 
modelo matemático del mismo, mediante el empleo de dos 
metodologías para la identificación, una basada en CADCS 
(Computer Aided diseñado y sistemas de control) y el otro en 
Ident (sistema de identificación) que posee el software 
MATLAB®, para optimizar este proceso. A continuación, se 
presentaron cuatro algoritmos que permitieron controlar en una 
simulación el proceso de trituración y que son: PID, Smith 
Predictor y luego los resultados del parámetro más relevante se 
presentaron en una tabla. Finalmente, el mejor algoritmo de 
control seleccionado fue implementado con la ayuda de Arduino. 
 

Palabras Claves—CADCS, Control PID, Identificación de 
Sistemas, Predictor de Smith 
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I. INTRODUCCIÓN 
N LA actualidad el Ecuador ha empezado la extracción a 
gran escala de un valioso mineral como es el cobre, donde 

la de cielo abierto la más importante, destacándose uno de los 
mayores yacimientos en la provincia de Zamora. Cuyo 
proceso de fragmentación usa trituradoras para reducir la roca 
a un tamaño de 80 milímetros, luego al hacer uso de bandas 
transportadoras se traslada el material a la molienda que 
generalmente lo reduce a un tamaño cercano a los 27 
milímetros y es artesanal o a pequeña escala, [1]. Estos 
métodos de trituración y molienda son procesos donde se da el 
mayor consumo de energía, lo cual conlleva a plantearse las 
siguientes preguntas: 

¿Se puede optimizar la energía en la trituradora de 
mandíbulas (Jaw Crusher), con el mismo grado de reducción 
i=tamaño en dependencia de cada empresa, pero que 
generalmente es 5 veces menor que el tamaño original. ?; ¿Se 
puede optimizar la energía en el molino de bolas con el mismo 
grado de reducción i = tamaño en dependencia de cada 
empresa, pero que generalmente es 40 veces menor que el 
tamaño original. ? ; ¿Dónde existen las perdidas energéticas?; 
¿Cómo establecer modelos matemáticos de este proceso?. 

Las interrogantes anteriores son el resultado de una 
investigación de campo de la problemática que afectan a la 
minería en la actualidad, y que al ser resueltas, permitirán a los 
propietarios poder invertir dinero para optimizar este proceso 
y dejar de comprar nuevos equipos (trituradora), que les 
resultaría más costoso. Esto debido principalmente porque al 
controlar el funcionamiento de una trituradora se va a producir 
un aumento del rendimiento y la eficiencia de la planta [2]. 

 Al tomar en cuenta lo anterior, se puede afirmar que el 
objetivo del sistema de automatización que se utiliza en la 
minería tiene por contexto el de aumentar la eficiencia y la 
productividad, así como ayudar a apoyar a la operación con 
información.  

  Además al comandar la trituradora, cualquiera que fuese el 
modelo usado, de una forma más eficiente permitirá: 1.) 
Adaptarse al diseño técnico – económico de circuito cerrado 
de las plantas; 2) El beneficio económico reflejada a USD/ton 
procesada y flotada y 3.) El desempeño de circuitos: 
Conminución-flotación-concentrado, lo que se puede medir 
por un aumento de producción, mejora de calidad del producto 
comercial, reducción de costos en las etapas de mayor 
consumo energético [29]. (e.g., Trituración / Molienda) y por 
un acrecimiento de la eficiencia en el uso y dosificación de 

Uso de CAD para un sistema de identificación 
de molienda de Cobre 

Use of CAD for a copper grinding identification system
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De la ecuación anterior se extrae que el proceso tiene 
retardo y que es de 16.9 y está formado por la suma de la 
trituración más el tiempo que se demora el material en recorrer 
la banda transportadora hasta que se logra medir, que es 
justamente el valor empleado en los experimentos. 

Con los resultados obtenidos anteriormente se puede 
afirmar que tanto el tiempo de muestreo, así como el retardo 
que se muestra en el ejemplo es el adecuado. Inmediatamente 
se procede a estimar el modelo matemático de la trituradora, 
mediante el uso de la herramienta CADCS, que es un asistente 
de computadora para el diseño de sistemas de control, basados 
principalmente en cálculos estadísticos básicos que se detallan 
a continuación. 

D. Uso de la herramienta CADCS para la identificación. 
Una vez que se realizó el análisis en el dominio del tiempo 

se procede a identificar el modelo matemático de la 
trituradora, para lograr esto se empieza por cargar las variables 
de entrada y salida obtenidas experimentalmente, en el 
workspace de MATLAB®. Al considerar que cada 
experimento genero 1024 datos en un segundo, y que además 
concuerdan para poder aplicar el criterio de los datos de 
Fourier 2n, o para este caso 210, justificándose así que se 
relacionaron 256 datos para cada posición (0 rad, π rad, 
3π /2 rad, 2π rad). 

E. Aplicación de la función escalamiento para reducir el 
error. 

Luego de tratamiento estadístico apropiado a los datos 
usados con la finalidad de reducir el error se hace uso de los 
siguientes comandos: 

p= polyfit (X, Y, 3), esta función entrega los coeficientes de 
un polinomio p(x) de grado n, a través del ajuste por el método 
de mínimos cuadrados para los datos en Y, donde X es la 
salida del Peso, la Y es la entrada o Posición y n viene hacer el 
grado del polinomio con el que se realiza el ajuste, denotadas 
por X, Y ya que así se definió a los datos de entrada y salida, 
esto significa que lo que se halla es la correlación cruzada de 
la entrada (posición) con respecto a la salida (peso). 

Dataprev, esta función permite visualizar los datos de 
entrada y salida empleados, además de poder apreciar 
notablemente la auto-correlación de la entrada y de la salida, 
así como la correlación entre la entrada y la salida. 
    Finalmente al ser uso de la función:      
[Num,Den,Fit,atm]=idstrejc (t, PESO2, np, stp); para los datos 
obtenidos experimentalmente se obtiene la Fig. 7. 

 
Fig. 7. Error hallado entre los datos medidos y los simulados. 

F. Verificación del modelo matemático mediante el uso la 
herramienta APPS (aplicaciones de MATLAB®). 

Con la ayuda del toolbox ident de MATLAB®, se procede a 
cargar los datos hallados experimentalmente, para poder usar 
las herramientas de optimización. De manera que al enviar los 
datos al optimizador de sistemas de identificación se minimiza 
el error entre las señales identificadas, lo que se conoce como 
fit y los datos, es decir, con estos datos experimentales lo que 
la herramienta hace es un ajuste de un modelo por defecto. 

Para lograr el mejor ajuste se procede a estimar de acuerdo 
a la experiencia del que usa esta herramienta, la dinámica de la 
planta, donde que para que sea confiable la planta estimada 
debe ser superior al 86% de reproductibilidad. 

A continuación, con esta herramienta se obtiene los 
resultados que se muestran en la Fig. 8, en la parte de la 
izquierda y con azul la forma de la planta que se va usar para 
aplicar las distintas estrategias de control. 

Esto permite hallar el modelo matemático deseado mediante 
el PEM (prediction-error minimization) por sus siglas en 
inglés. El FIT (ajuste a la estimación de datos) dio el 95.63% y 
el FPE (fit prediction-error) por sus siglas en inglés arrojó un 
valor de 0.00047335, que empleo una estructura basada en una 
función de transferencia de primer orden con retardo. Al 
considerar que un sistema con tiempo muerto siempre ha de 
presentar una frecuencia de fase ante un estudio espectral o 
bode y mediante el uso del valor de tiempo muerto muy 
superior a cualquier constante de tiempo del sistema, se toma 
el modelo de orden nominal reducido con el fin de facilitar 
sintonización de los parámetros del controlador.  

Posteriormente en la Tabla III se presentan los resultados 
hallados a través del software MATLAB® y diferentes tipos de 
acondicionamiento a los datos hallados experimentalmente. La 
metodología CADCS está presente en esta tabla en la columna 
2; aquí se puede apreciar que el error es muy grande ante la 
presencia de retardo y al cual aplicar una señal de entrada 
escalón, como es el caso de este proceso. Descartándose 
finalmente esta metodología al aplicar algunas técnicas a los 
datos experimentales, ya que se puede apreciar que se logra 
corregir el error pero no al valor de un prototipo del proceso 
que es del 2.5% y del 5% para procesos reales [12]. 

En la tercera columna, de la Tabla III, la herramienta APPS, 
logran minimizar el error de una forma considerable a un valor 
de 0.00047335, que está dentro del rango permitido para 
prototipos. 
    Por tanto, con la información obtenida anteriormente y al 
considerar que la salida será estable para la entrada de 2kg. Se 
puede ratificar que la salida después de un tiempo constante de 
5,538 es de 63,2% x 2kg, o lo que es lo mismo 1,264 kg. 
Entonces el modelo matemático de la trituradora será el de la 
ecuación (7), en tiempo continuo tal como da la herramienta 
ident. 

 17.58( )
( )

1.2725
5.538 1

sPESO s
POSICIÓN rad

TF e
s

− ⋅= = ⋅
⋅ +

  (7) 
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G. Diseño del servomecanismo 
De acuerdo al valor final obtenido la mejor opción es 

utilizar el sistema de engranajes con un puntaje de 8.6, lo cual 
se corresponde con las condiciones de la máquina. El sistema 
de engranajes no requiere de mucho espacio, así también su 
construcción es más rápida con referencia a los otros sistemas, 
tiene muy buena eficiencia y se prolonga su vida útil con un 
adecuado mantenimiento que es la lubricación de los dientes. 
Debido al valor obtenido se selecciona para esta 
servotransmisión el sistema de engranajes. Lo cual permitió 
proceder a diseñar las dimensiones de las ruedas dentadas que 
componen el engranaje [2]. 

Para el cálculo del número de dientes de la rueda 
conductora (engranaje), se debe cumplir con la ecuación (8) 

 1 1

2 2

Z ni
Z n

= =   (8) 

       Donde i es la relación de transmisión, Z1 es el número de 
dientes de la rueda conductora, Z2 es el número de dientes de 
la rueda conducida, n1 son las revoluciones por minuto de la 
rueda conductora, n2 son las revoluciones por minuto de la 
rueda conducida. 

    También se debe estimar el tornillo ajustable necesita 
girar media vuelta, para lo cual en el mismo eje del tornillo se 
montará la rueda conducida (piñón) que se diseña con 10 
dientes, mientras que la rueda conductora en consecuencia se 
diseña con 1 vuelta y al aplicar la ecuación (8) se tiene i = 0.5. 

De tal forma queda Z2 = 20 dientes. Adicionalmente para la 
construcción de las ruedas es necesario definir el módulo de 
m = 3.5. El valor de m se fija mediante el cálculo de 
resistencia de materiales, en virtud de la potencia transmitida y 
en función de la relación de transmisión que se 
establezca [25]. 

De esta con los valores adoptados se procede a modelar el 
mecanismo rueda de ginebra, mediante el uso de un programa 
de diseño SolidWorks® y para el modelo del motor se realizó 
una simulación en MATLAB®/Simulink, el cual se representa 
por dos ecuaciones diferenciales: (9) y (10), respectivamente 
[26], y que representan la dinámica de un motor de cd, a partir 
de las leyes físicas eléctricas y mecánicas del motor. 

 
diV K R i L
dt

= ⋅ω+ ⋅ + ⋅   (9) 

 
dT K i b J
dt
ω= ⋅ + ⋅ω+ ⋅   (10) 

Seguidamente se explica la nomenclatura de la parte 
eléctrica y mecánica de un motor de cc y que se emplea en (5) 
y (6), para luego ser llevadas a MATLAB®/Simulink, V el 
voltaje de alimentación del motor, T el torque que se desea 
conocer, R la resistencia óhmica de los embobinados del rotor, 
L la inductancia de los embobinados del rotor, J el momento 
de inercia del rotor y de la carga reflejada hacía el, que hace 
contacto con la rueda conductora del mecanismo rueda de 
Ginebra, b el coeficiente de fricción viscosa entre el rotor y los 
cojinetes del motor; K es una constante que relaciona la parte 

eléctrica y la mecánica y se encuentran en el torque y en la 
fuerza electromotriz inducida respectivamente.  

Destacandose que existen otras variables que dependen del 
tiempo la velocidad angular del rotor y la corriente del sistema 

El retardo del tiempo es de 17.58 segundos, porque en todo 
proceso en el que se presentan bandas transportadoras, poseen 
un tiempo desde que el material cae en la banda hasta que es 
finalmente medido este valor. 

IV. DISEÑO DEL CONTROLADOR 
Estos controladores son muy usados en la industria por su 

fácil implementación, además de venir como un bloque de 
programación en los PLC, son físicamente equipos que 
permiten ajustar las ganancias Kp, Ki, Kd (ganancia 
Proporcional, Integral y Derivativa correspondientemente), 
estos parámetros y su obtención fueron hallados con la 
herramienta computacional MATLAB® y se los muestra en la 
Tabla IV y Tabla V, respectivamente. 

TABLA IV 
AJUSTES DEL REGULADOR BASADO EN PID 

 Kp Ki Kd Coef. Filtro 
Ganancia 

PID, 
principal 

0.034 0.002 0.189 0.036 

Ganancia 
PID, 

secundario 
0 4.366e-05 0 100 

Tipo Paralelo Paralelo Paralelo Paralelo 
Tiempo Continuo Continuo Continuo Continuo 

 

TABLA V 
AJUSTES DEL REGULADOR BASADO EN PREDICTOR DE SMITH 
AJUSTES DEL REGULADOR BASADO EN PREDICTOR DE SMITH 

 Kp Ki Kd Coef. Filtro 
Ganancia 

PID 3.893 0.003 5.609 13247.634 

Tipo Paralelo Paralelo Paralelo Paralelo 
Tiempo Continuo Continuo Continuo Continuo 

 
A continuación, se muestra en la Fig. 9, el uso de este tipo 

de controlador al proponer un control en cascada para el 
proceso de trituración. Dicho control consta de un motor PAP 
(motor paso a paso) y un modelo de la trituradora donde la 
entrada es la posición del motor PAP, ambos reguladores son 
PID, y los periodos de control no son los mismos, el del motor 
es 10 veces menor, que el periodo de control de la variable 
principal que es el peso. 

En la Fig. 10, se plantea un tipo de control basado en el 
controlador con Predictor de Smith, que es muy usado para 
sistemas con gran presencia de retardo, que vendría hacer una 
variante del que se mostró en la Fig. 9. Es importante resaltar 
que todos los algoritmos emplearon una señal de entrada 
escalón. 

En la Tabla VI se muestra el resultado de aplicar dos 
controladores diferentes al modelo de la trituradora y el que 
mejor resultado dio fue el controlador basado en Predictor de 
Smith, es decir, se analizó la respuesta de estos 2 
controladores. 
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rápida y más exacta. También se determinó que el mejor 
controlador para esta aplicación es el Predictor de Smith.  
     Con respecto a la eficiencia estará dada por un correcto 
ajuste del controlador a partir de los índices o criterios de 
desempeño a utilizar y que son los siguientes: La integral del 
error absoluto (IAE), tiempo de asentamiento al 2% (ta2%), 
sobrepaso máximo (Mp), tiempo de levantamiento (tl), estos 
dos para el caso de servomecanismo, para funcionamiento 
como reguladores se tendrán además el error máximo y el 
tiempo al error máximo [15]. Así también, mediante la tabla 
de decisión multicriterio se pudo determinar que la 
transmisión por engranajes es la mejor opción con un valor de 
8.6/10 o (0.086) y en segundo la transmisión por rueda de 
ginebra con un valor de 7.3/10 o (0.073).  
      Para futuros trabajos, sería interesante modificar el 
prototipo de trituración que en la actualidad se encuentra en 
etapa de ser patentado por el SENADI-Ecuador, permitira 
plantear nuevos modelos matemáticos de este proceso, en los 
que se va considerar como variable de entrada a la velocidad 
angular y como salida al flujo másico y para esto se usara un 
S7-1500 de Siemens el cual permite a través de módulos de 
comunicación inteligente el enlace con MATLAB® y así 
aplicar estrategias de control avanzadas apoyadas en redes 
neuronales, Lógica Difusa, L.Q.R, etc.. 
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Abstract—This paper describes a quadrature phase shift 
keying (QPSK) demodulator. The digital demodulator is based 
on the median for recovering data bits.  The results showed that 
the median technique reduces complexity.  The modulator 
consists of two different techniques: direct digital synthesis 
technique (DDS) and stored phases in read-only memories. These 
techniques were compared to probe the efficiency using 
parameters such as power consumption and the number of used 
elements. The modulator based on the memories is optimal.  The 
modulator and demodulator were designed in VHDL language 
and were implemented in a Virtex-5 board from Xilinx. 
 

Index Terms—QPSK demodulation, QPSK modulation, 
median, central tendency 
 

Resumen— En este trabajo se describe la forma de aplicar la 
mediana para la demodulación de una señal QPSK y de esa 
manera recuperar los bits de datos. Los resultados obtenidos 
muestran que la mediana es una técnica adecuada debido a su 
simplicidad. Para la modulación de las señales se usaron dos 
técnicas: síntesis digital directa (DDS) y almacenamiento de fases 
en memoria. Se compararon estas técnicas para probar 
posteriormente el funcionamiento del demodulador QPSK. Dicha 
comparación consistió en probar su eficiencia usando parámetros 
tales como: consumo de potencia y cantidad de elementos usados; 
se concluyó que la técnica de memorias es la óptima. Los 
moduladores y el demodulador con la técnica de tendencia 
central se diseñaron en lenguaje VHDL y se implementaron en 
una tarjeta FPGA Virtex-5 de Xilinx. 
 

Palabras Claves— demodulación QPSK; modulación QPSK; 
mediana; tendencia central 

I. INTRODUCCIÓN 
A MODULACIÓN por desplazamiento de fase (QPSK) es 
una técnica ampliamente usada en tecnologías modernas 

como comunicaciones satelitales, sistemas celulares, televisión 
digital, entre otros. Esto es debido a las características de 
robustez, alta eficiencia espectral y bajas tasas de error 
comparadas frente a otros esquemas básicos de modulación 
digital. D. A. B. Zambra y J. R. Pinheiro en [1] realizan un 
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análisis del desempeño de la técnica de modulación por 
desplazamiento de fase, como lo es QPSK, donde describen 
sus ventajas. Desde su invención en la década de los años 
setenta, se han dedicado esfuerzos para mejorar el desempeño 
de dicha técnica de modulación con variaciones en los 
distintos componentes constitutivos tanto del modulador como 
del demodulador. Con la evolución de las herramientas 
electrónicas y computacionales se han desarrollado nuevos 
procesos para la ejecución de la demodulación QPSK. A 
continuación se enumeran varios trabajos relacionados con 
este tema. 

Varios autores, como K. Feher [2] han mejorado las 
características de la señal con técnicas de filtrado y correlación 
para evitar problemas de jitter e interferencia. Otros trabajos 
se han centrado en optimizar los recursos disponibles, 
Pochiraju y Fusco [3] desarrollaron un modulador con un bajo 
consumo de potencia para su funcionamiento en alta 
frecuencia. M. Raghavendra [4] diseñó un demodulador que 
opera a altas tasas de bits, para esto ocupa un lazo de Costas 
para la recuperación de los bits de datos. En [5]  Lee et al. 
presenta un demodulador en un microcircuito con una 
arquitectura de submuestreo que detecta los cambios lentos de 
fase que resultan de un ancho de banda de recepción limitado. 
En [6], Takahashi et al. implementa un demodulador con 
circuitos integrados que incluyen una línea de retardo, 
amplificadores de distribución, desfasadores controlados por 
voltaje y detectores. Otra de las técnicas de demodulación, la 
presenta Wagner en [7] al utilizar un esquema de recuperación 
de fase basado en la detección de transiciones XOR. 
Finalmente, Rai y Kumar en [8] utilizan una técnica basada en 
windowing, transformada rápida de Fourier (FFT) e 
interpolación para la implementación del demodulador. En 
base a lo anterior se puede apreciar que son variados los 
enfoques para el proceso de demodulación QPSK. 

Es necesario disminuir la ocupación de recursos de 
hardware en recepción mediante la reducción de la 
complejidad de la implementación de la técnica de 
demodulación QPSK, por esto, es un tema de interés científico 
permanente, la propuesta de nuevas alternativas técnicas de 
demodulación. En este sentido, en este artículo se propone una 
nueva alternativa para recuperar los bits de la señal modulada 

Diseño e implementación de un demodulador 
QPSK utilizando una técnica de tendencia 

central 
Design and implementation of a QPSK demodulator 

using a technique of central tendency 
Pablo Lupera Morillo, Nelson Solano 
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C. C. Evaluación del demodulador implementado en la 
FPGA 

Para comprobar la implementación del demodulador, 
primero se diseñó una interfaz gráfica en el lenguaje 
Python [13], esta interfaz permite la comunicación entre un 
ordenador y la tarjeta FPGA. Con la interfaz desarrollada es 
posible configurar la frecuencia de portadora y la velocidad de 
transmisión, además permite el ingreso de la secuencia a 
modularse.  

En el proyecto para validar el funcionamiento del 
modulador y demodulador en su conjunto, se   realizó el envío 
de un archivo de texto entre dos ordenadores mediante  una 
interfaz gráfica. Se observó que la técnica de tendencia central 
para la demodulación de una señal QPSK funciona de acuerdo 
a lo esperado, los diseños propuestos y los resultados 
obtenidos se pueden revisar en [14]. 

En la Tabla V se presenta el resumen de los recursos 
utilizados de la tarjeta FPGA para la implementación del 
demodulador QPSK. Para completar el reporte, en la Tabla VI 
se muestran los valores de la potencia consumida en la tarjeta 
FPGA con el demodulador. 

TABLA V 
ELEMENTOS USADOS EN EL DEMODULADOR QPSK 

Reporte HDL Parámetro Valor 

Avanzado 

ROM´s 16x16-bits: 2 
Multiplicadores 16x8-bits: 2 

Sumadores 

5 bits: 4 
8 bits: 2 
9 bits: 6 
16 bits: 2 

Contadores 5-bit: 4 

Comparadores 8-bit: 38 

Final 

Puertos Entrada: 10 
Salida: 1 

Elementos Básicos 653 
Flip-Flops/Latches 276 

Buffers 
Reloj: 2 

Entrada: 10 
Salida: 1 

 
TABLA VI 

POTENCIA CONSUMIDA EN EL DEMODULADOR QPSK 
Parámetro Potencia 
Relojes 0.01088 W 
Lógica 0.00055 W 
Señales 0.00250 W 

Puertos de Salida 0.00020 W 
Potencia Dinámica 0.01413 W 
Potencia Estática 0.97684 W 

Potencia Total 0.99097W 
Temperatura 34.6 °C 

V. CONCLUSIONES 
La metodología de diseño de un modulador que emplea 

memorias consume una cantidad reducida de recursos de la 
plataforma de implementación, que se refleja con una 
reducción de 420 μW de consumo de potencia con respecto al 
modulador con la técnica DDS. Con dicha metodología sería 

posible implementar otros esquemas de modulación sin alterar 
demasiado el software y el hardware. La técnica de 
demodulación basada en la mediana constituye una nueva 
forma de enfoque al tratamiento de las señales en el 
demodulador, ya que la mediana constituye un parámetro 
estadístico que puede ser utilizado en el bloque de decisión del 
demodulador para recuperar los bits de datos. El diseño e 
implementación del demodulador basado en esta técnica será 
útil en la implementación de los receptores, ya que reduce la  
complejidad del proceso de demodulación y conduce a 
disminuir los recursos utilizados del hardware de 
implementación. Para la implementación del demodular QPSK 
con la técnica de la mediana desarrollado en este estudio se 
requiere la ejecución de una cantidad reducida de operaciones 
básicas: 2 multiplicadores, 14 sumadores, 4 contadores y 38 
comparadores, y el consumo de potencia llega al orden de los 
991 mW. El incremento en la velocidad de transmisión y la 
frecuencia de la portadora implica que se requiere una mayor 
tasa de muestreo de la señal modulada, y por tanto, una mayor 
velocidad de procesamiento en la tarjeta. En futuros proyectos 
se propone probar las técnicas de modulación basada en 
memorias y demodulación basada en la mediana en ambientes 
con ruido. Además se realizarán estudios de la aplicación de 
técnicas estadísticas, como la de tendencia central, para 
esquemas de demodulación de orden superior. 
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Abstract—Sudden changes in a greenhouse environment 
negatively impact the development and production of crops, 
especially in greenhouses with natural ventilation when 
temperatures are low at night and change rapidly due to wet 
winds. To mitigate these variations, a design of a robust 
controller based on Quantitative Feedback Theory (QFT) as 
from a Smith predictor structure for the dead-time system is 
proposed. This structure offers high stability based on the gain 
margin, the phase margin, and the rejection of disturbances in 
the system output. This design was contrasted with a PID 
controller based on performance indices, according to the 
transient response and error in the presence of changes in the 
point of operation and charge disturbances. Final results showed 
that the dynamic response of the QFT controller improved 
compared to PID controller results. 
 

Index Terms— QFT controller, robust control, temperature 
control, Smith predictor 
 

Resumen—Los cambios repentinos en el ambiente del 
invernadero tienen un impacto negativo en el desarrollo y la 
producción de cultivos, especialmente en invernaderos con 
ventilación natural cuando las temperaturas son bajas en la 
noche y cambian rápidamente debido a los vientos húmedos. 
Para mitigar estas variaciones, se propone el diseño de un 
controlador robusto basado en la Teoría de Realimentación 
Cuantitativa, (por su sigla en inglés QFT), a partir de una 
estructura tipo predictor de Smith para sistemas con tiempo 
muerto. Este esquema ofrece una alta estabilidad basada en el 
margen de ganancia, el margen de fase y el rechazo de las 
perturbaciones en la salida del sistema. El diseño se contrastó con 
un controlador PID basado en índices de desempeño, de acuerdo 
con la respuesta transitoria y el error ante la presencia de 
cambios en el punto de operación y las perturbaciones de carga. 
Los resultados finales mostraron que la respuesta dinámica del 
controlador QFT mejoró en comparación con los resultados del 
controlador PID. 
 

Palabras Claves—Controlador QFT, control robusto, control 
de temperatura, predictor Smith 

I. INTRODUCTION 
OOD production in greenhouses with controlled 
environmental variables (temperature, humidity & CO2 

content) is an alternative to achieve crops with high 
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production rates, high quality, and low energy cost. In order to 
improve the efficiency of greenhouse crops, different 
strategies have been developed for temperature control since 
this variable strongly impacts the development of the plants 
[1]. One of these strategies is based on the development of 
algorithms that allow mitigating the effects of dead time when 
it is dominant on the process dynamics [2], according to the 
Smith predictor structures type for predictive control [3], 
modified Smith Predictor [4] and multivariable controllers for 
greenhouses [5]. With the use of these structures, the gain 
margin, the phase margin and the bandwidth restrictions 
imposed by dead time systems have been improved [6]. 

Thus, this development was oriented to the design of a 
robust controller based on the Quantitative Feedback Theory 
(QFT) and a structure as from a Smith predictor structure for 
dead-time system applied to temperature control of the 
greenhouse to scale with a heating system since this structure 
offers a high stability based on the gain margin, the phase 
margin, and the rejection of disturbances in the system output. 
Thereby, it was started from modeling of the temperature 
behavior inside a greenhouse was used to design a robust QFT 
controller (Section II), in which the system stability and 
controller´s behavior against external disturbances in contrast 
with a PID controller were validated. Likewise, it was inferred 
the proposed control strategy performance that showed the 
robust stability and rejection of disturbances with minimum 
effort of the control signal (Section III). Finally, conclusions 
were drawn regarding the study carried out (Section IV). 

II. METHODOLOGY 

A. Mathematical model identification 
A mathematical model that related the temperature gradient 

of the greenhouse with the duty cycle applied to the AC-AC 
converter for a heating system was defined by (1). Besides, the 
parametric variation of the plant temperature and the system 
uncertainty space were quantified for the design of the QFT 
controller temperature.  

Therefore, Fig.1 shows a random binary excitation signal 
(RBS), the greenhouse real system and the identified system 
response. Likewise, RBS signal related the input and output of 
the system and was configured with amplitude between 
[0.25 – 0.75] of the duty cycle of PWM signal, applied to the 
AC-AC ON-OFF converter [7], with a bandwidth 
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Greenhouses 
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implement the QFT controller, transfer function given by (12) 
was introduced on G (s) block, and to implement the PID 
controller, transfer function given by (13) was introduced on 
G (s) block. 

III. RESULTS AND DISCUSSION 
To begin with, an experimental system for real-time data 

acquisition of the greenhouse was implemented, in which the 
control action was coded into a signal by pulse width 
modulation (PWM) to determine on and off times on the solid-
state relay AC-AC converter. Likewise, in Matlab®, Simulink 
Desktop Real-Time, real-time control algorithm was 
implemented to interact physically with the process. Hence, 
Tests were carried out to validate the stability of the system 
and the performance of the controller against external 
disturbances in reference to the greenhouse temperature. 

Taking a look at Fig. 5, the system response is displayed for 
40°C, which it is observed that the system dynamic response 
presented an overshoot of less than 1%. Also, settling time 
was approximately 1000 s, and the control signal remained 
close to 15% of duty cycle. 

 
Fig. 5. QFT controller response at 40°C. 

 
Fig. 6. QFT and PID controllers response at 40°C. 

Likewise, Fig. 6 represents a conventional PID and QFT 
controller with a modified Smith predictor response at 40°C. 
Therefore, it is observed that the QFT controller presented an 
overshoot of less than 2%, besides that, a lower effort in the 
control signal and a fast response was noticed in comparison 
with PID controller that presented an overshoot close to 3%, a 
greater effort in the control signal and a slower response. The 
settling time of the QFT controller was close to 1000 s in 
contrast to the PID controller that approached 1200 s. In 
addition, QFT controller presented high sensitivity to noise in 

the sensor, while the PID controller was more robust by the 
derivative filter. In the same way, both controllers showed an 
error in a steady state close to zero. Table II lists the 
performance indices for tests at 40°C and at 50°C. 

QFT controller response to an external variation of the 
temperature inside the greenhouse was validated, which it was 
subjected to a disturbance at 4000 s. Temperature disturbance 
is based on a turbine activation that is connected to the 
greenhouse, which forced the external wind circulation, 
causing that the temperature inside the greenhouse sudden 
decrease. Fig. 7 shows the QFT and PID controller’s behavior. 

TABLE II 
PERFORMANCE INDICES BASED QFT AND PID CONTROLLER’S STABILITY 

Temperature 40°C 50°C 
Controller QFT PID QFT PID 

ts (s) 1000 1200 1050 1300 

Mp (%) 2 3 0 3 
Ep (°C)  0 0 0 0.5 

 

 
Fig. 7. System response in presence of QFT and PID controller disturbances. 

TABLE III 
QFT AND PID CONTROLLERS’ INDICES PERFORMANCE IN PRESENCE OF 

EXTERNAL DISTURBANCES 
Temperature 40°C 

Controller QFT PID 

ts (s) 1000 1200 

Ep (°C) 850 960 

ΔD  0 0 

 
Finally, it is appreciated that the QFT controller lasted 850 s 

to compensate for the disturbance, whereas the PID controller 
lasted 690 s. In addition, QFT controller presented an abrupt 
control action without straining the actuator, whereas the PID 
controller presented a smoother response. Both controllers 
showed an error in a steady state close to zero after 
compensating the disturbance. QFT controller control signal 
showed an increase of 10% to compensate for the temperature 
change, whereas the PID controller showed an increase of 
13%. Table III shows indices performance for tests at 40°C of 
temperature. 

IV. CONCLUSIONS 
The proposed controller applied to the range of uncertainty 
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for the temperature system parameters quickly mitigated the 
effects of the dead time, which favored the system tuning and 
therefore its stability. Likewise, external disturbances effects 
and changes in the point of operation with minimum effort of 
the control signal were mitigated. It also kept within controller 
performance specifications such as settling time and the 
overshoot. Final results showed that the dynamic response of 
the QFT controller improved 12%, with a decrease of 1% in 
the overshoot and 3% in the effort of the control signal, 
compared to PID controller results. Lastly, implemented an 
experimental system for the acquisition of real-time data from 
the greenhouse allowed demonstrate high sensitivity to noise 
in QFT controller sensing, in contrast to the low sensitivity of 
the sensing in PID controller. This condition raised the need 
for a more exhaustive study to improve the sensitivity in QFT 
controllers. 
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