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Nomenclatura  TC  "Nomenclatura" \l 1 
Matrices

A

: matriz de parámetros de dimensión n·n.

B

: matriz de parámetros de dimensión n·p.

C

: matriz de parámetros de dimensión q·n.

D

: matriz de parámetros de dimensión q·p.

E

: matriz de parámetros de dimensión n·m.

F

: matriz de parámetros de dimensión q·m.

T

: matriz de transformación de dimensión de n·n.

AT

: matriz de parámetros transformada mediante T de dimensión n·n. AT = TAT-1
BT

: matriz de parámetros transformada mediante T de dimensión n·p. BT = TB
CT

: matriz de parámetros transformada mediante T de dimensión q·n. CT = CT-1
DT

: matriz de parámetros transformada mediante T de dimensión q·p. DT = D
ET

: matriz de parámetros transformada mediante T de dimensión n·m. ET = TE
FT

: matriz de parámetros transformada mediante T de dimensión q·m. FT = F
Tabc-((0
: matriz de transformación de ejes abc a ((0, dimensión 3·3.

T((0-abc
: matriz de transformación de ejes ((0 a abc, dimensión 3·3.

T((0-dq0
: matriz de transformación de ejes ((0 a dq0, dimensión 3·3.

Tdq0-((0
: matriz de transformación de ejes dq0 a ((0, dimensión 3·3.

Tabc-dq0

: matriz de transformación de ejes abc a dq0, dimensión 3·3.

Tdq0-abc

: matriz de transformación de ejes dq0 a abc, dimensión 3·3.

H(s)

: matriz de transferencia. H(s) = C(sI - A)-1B + D.
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: matriz de transferencia inversa. 
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ˆ

s

H

 = H-1(s).

H(s)H

: matriz conjugada transpuesta de H(s). H(s)H = (H(s)*)T.

C

: matriz de controlabilidad.

O

: matriz de observabilidad.

L(s)

: matriz de transferencia en L.D.

((t)

: matriz de transición.

Adj{P}
: matriz adjunta de la matriz P.

diag{x1,…}
: matriz diagonal compuesta por los valores x1, x2, ….

(e{X}

: matriz parte real de la matriz X.

(m{X}
: matriz parte imaginaria de la matriz X.


[image: image3.wmf]X

r



: matriz compuesta por elementos 
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 que son fasores.

Vectores

x

: vector de n variables de estados, x = [x1 x2 ··· xn]T
u

: vector de p variables de entrada, u = [u1 u2 ··· up]T
y

: vector de q variables de salida, y = [y1 y2 ··· yq]T
p

: vector de m perturbaciones, p = [p1 p2 ··· pm]T
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: vector de n variables de estados, 
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: vector de q variables de estados, 
[image: image11.wmf]y

ˆ

 = [
[image: image12.wmf]1

ˆ

y
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: vector de n variables de estados, 
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xabc

: vector de tres variables de estados, xabc = [xa xb xc]T (ejes estacionarios abc).

x((0

: vector de tres variables de estados, x((0 = [x( x( x0]T (ejes estacionarios ((0).

xdq0

: vector de tres variables de estados, xdq0 = [xd xq x0]T (ejes rotatorios dq0).

x0

: condición inicial del vector de estados, x0 = [x10 x20 ··· xn0]T
xo

: vector de estados en el punto de operación, xo = [x1o x2o ··· xno]T
uo

: vector de entradas en el punto de operación, uo = [u1o u2o ··· upo]T
yo

: vector de salidas en el punto de operación, yo = [y1o y2o ··· yqo]T
yd

: vector deseado (referencia) de q variables de salida, yd = [y1d y2d ··· yqd]T
po

: vector de perturbaciones en el punto de operación, po = [p1o p2o ··· pqo]T
(x

: variación del vector de estados x en torno a xo, (x = [(x1 (x2 ··· (xn]T
(u

: variación del vector de entradas u en torno a uo, (u = [(u1 (u2 ··· (up]T
(y

: variación del vector de salidas y en torno a yo, (y = [(y1 (y2 ··· (yq]T
(p

: variación del vector de perturbaciones p en torno a po, (p = [(p1 (p2 ··· (pm]T
x(s)

: Laplace de x, x(s) = [x1(s) x2(s) ··· xn(s)]T
u(s)

: Laplace de u, u(s) = [u1(s) u2(s) ··· up(s)]T
y(s)

: Laplace de y, y(s) = [y1(s) y2(s) ··· yp(s)]T
p(s)

: Laplace de p, p(s) = [p1(s) p2(s) ··· pm(s)]T
vk

: k-ésimo vector propio de A.

wk

: k-ésimo vector propio de AT.

vk*

: conjugado del k-ésimo vector propio de A.

xec

: vector de estados para entrada cero.

xci

: vector de estados para c.i. nulas.

yec

: vector de salidas para entrada cero.

yci

: vector de salidas para c.i. nulas.

ck

: k-ésima fila de la matriz C.

bk

: k-ésima columna de la matriz B.

(V(x)

: gradiente de la función V(x). (V(x)
 = (V(x)/(x.
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: vector de fasores, 
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Escalares
xk

: k-ésima variable de estado.

dxk/dt = 
[image: image27.wmf]k

x

&


: derivada de la k-ésima variable de estado.

ak

: k-ésimo coeficiente del polinomio característico de A.

(k

: k-ésimo valor propio de A.

(k*

: conjugado del k-ésimo valor propio de A.

(ij

: ganancia relativa entre la entrada i-ésima y la salida j-ésima.

l(s)

: función de transferencia en L.D.

dij

: elemento ij de la matriz D.

hij(s)

: elemento ij de la matriz H(s).
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: elemento ij de la matriz 
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ˆ
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H

 = H-1(s).

rango{P(s)}
: rango de la matriz P(s).

det{P(s)}
: determinante de la matriz P(s).

arg{x}
: ángulo del número complejo x.

tr{P(s)}
: traza de la matriz P(s).

maxij{wij}l
: máximo elemento de la matriz Wl.

max{}

: máximo valor.

min{}

: mínimo valor.

log{}

: logaritmo en base 10.

u(t)

: entrada escalón.

r(t)

: entrada rampa.

|| e ||

: norma del elemento e.

(l(A)

: l-ésimo valor singular de A. 
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(A)

: máximo valor singular de A.
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(A)

: mínimo valor singular de A.

((A)

: radio espectral de A.

((A)

: número de condición de A.

V(x)

: función de Lyapunov.

(

: vecindad en el espacio de estados de x.

G

: conjunto invariante.

R

: conjunto invariante subconjunto de G.

ess

: vector de error en estado estacionario.

( 

: banda de asentamiento.

ts 

: tiempo de asentamiento.

V

: valor medio (RMS) de la señal continua (alterna) v(t).

f(t)

: función en el tiempo continuo.

f(k)

: función en el tiempo discreto (también escrita f(kT), con T el tiempo de muestreo).

f(s)

: función en el plano de Laplace.

f(()

: función en frecuencia continua de tiempo continuo.

f(()

: función en frecuencia continua de tiempo discreta.

f(n)

: función en frecuencia discreta de tiempo continuo.

f(m)

: función en frecuencia discreta de tiempo discreta.
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: fasor.

Abreviaciones  TC  "Abreviaciones" \l 1 
Mayúsculas

L.A.

: lazo abierto.

L.C.

: lazo cerrado.

L.D.

: lazo directo.

L.I.T.

: lineal invariante en el tiempo.

S.P.I.

: semi-plano izquierdo.

S.P.D.

: semi-plano derecho.

F. de T.
: función de transferencia.

F.D.

: función descriptora.

M. de T.
: matriz de transferencia.

B.W.

: ancho de banda.

E.S.

: entrada/salida.

S.S.

: estado estacionario.

SISO

: sistema de una entrada y una salida (single input single output).

MIMO

: sistema de varias entradas y varias salidas (multiple inputs multiple outputs).

L.G.R.

: lugar geométrico de las raíces.

P.I.D.

: controlador proporcional integral derivativo.

S.P.

: sobrepaso.

M.G.

: margen de ganancia.

M.F.

: margen de fase.

FCD

: forma canónica diagonal.

FCC

: forma canónica controlable.

FCO

: forma canónica observable.

FCJ

: forma canónica de Jordan.
T.L.

: Transformada de Laplace.

T.F.

: Transformada de Fourier.

T.F.F.D.
: Transformada de Fourier de Frecuencia Discreta.

T.Z.

: Transformada Z.

T.F.T.D.
: Transformada de Fourier de Tiempo Discreta.

T.F.D.

: Transformada de Fourier Discreta.

D. de B.
: Diagrama de Bode

Minúsculas

c.i.

: condiciones iniciales.

l.i.

: linealmente independiente.

l.d.

: linealmente dependiente.

c.c.

: corriente continua (en Inglés es d.c.).

c.a.

: corriente alterna (en Inglés es a.c.).
a.c.a.

: abscisa de convergencia absoluta.
1. Introducción

La introducción ilustra el contexto del trabajo a realizarse. Es importante situarlo en el ámbito más general de la disciplina de la Ingeniería Eléctrica y a su vez en la Ingeniería en general. Un poco de historia y contingencia de actualidad en el tema son bienvenidos. Se considera que utilizar unas dos a tres referencias a la bibliografía es moderado. Éstas pueden ser del más variado tipo, como por ejemplo, Memorias de Títulos [1], papers en revistas [2], papers en conferencias [3], reglamentos [4], libros [5], y/o páginas web [6]. Una página de texto para este capítulo es suficiente.
Todo documento debiera regirse por las normas de escritura que son aceptadas en la lengua Española. Sin embargo, los documentos en la disciplina de la ingeniería pareciera que tienen estructura propia. No obstante, hay una regla que debiera seguirse y esta está relacionada con los párrafos. Éstos debieran elaborar un tema en particular y no superar las diez a quince líneas. Para los más detallistas, el párrafo debiera comenzar con una oración introductoria, elaborar en el tema y terminar con una sentencia conclusiva.
Nótese que este documento es un informe de avance y por tanto tiene todos los capítulos esperados en el informe final. Por supuesto, se espera que en esta etapa Ud. complete con la información recopilada hasta este instante. Ésta puede ser muy precaria; sin embargo, no hay excusa para no tener un buen cúmulo para realizar la Revisión Bibliográfica. Como este documento será la base para el informe final, se le recomienda seguir las pautas de escritura y notación de manera de no perder tiempo en la próxima etapa en el “formateo”. Tenga especial cuidado en la notación en ecuaciones, figuras, tablas y texto, pues la idea es que sea consistente. No hay dudas que Ud. seré el directo beneficiado si sigue los consejos aquí detallados.
2. Revisión Bibliográfica
2.1. Introducción
La revisión bibliográfica es parte esencial del Informe de Avance del Proyecto de Habilitación Profesional. La idea es que el alumno revise todo lo publicado hasta la fecha en el tema. Ésta puede ser libros, papers, páginas WEB, memorias y/o tesis, etc. El listado de referencias se prefiere al final como capítulo aparte. La convención utilizada para listar la bibliografía está bien definida en las publicaciones del IEEE, por lo que se adopta ésta para tales efectos. Ver bibliografía de este documento como un ejemplo.
2.2. Trabajos Previos
Aquí se realiza la revisión bibliográfica clasificada preferentemente por ítems. Por ejemplo, si se trata del control y modulación de un convertidor estático. La bibliografía se puede dividir en Modulación – Control y Simulación - Experimentación. En cada ítem se reescribe la referencia y se comenta por media plana. Ver lo siguiente como ejemplo. Se espera que entre 10 a 15 revisiones es suficiente. Nótese que al comentar la referencia se hace hincapié en el aspecto que dará paso al trabajo propuesto para la Memoria de Título.
2.2.1 Modulación y Control
(
J. Espinoza, J. Espinoza, and L. Morán. “A Systematic Controller Design Approach for Neutral-Point-Clamped Three-Level Inverters,” IEEE Transactions on Industrial Electronics, vol. 52, no 6, pp. 1589-1599, Dec. 2005, [2].

En este trabajo se presenta una técnica de modulación que permite balancear los voltajes de enlace de un inversor de tres niveles. La técnica está basada en la clásica PWM, pero a diferencia de las tradicionalmente utilizadas en estos equipos, la propuesta utiliza un offset para las moduladoras. Este offset se transforma en una entrada más desde el punto de vista de control, que permite regular la diferencia de voltaje en el enlace a cero en un esquema en lazo cerrado. Sin embargo, la técnica no incluye inyección de secuencia cero, lo que redunda en una pobre utilización del voltaje del enlace. Se destaca el set de resultados experimentales que son apropiados para ilustrar la propuesta.
2.2.2 Simulación y Experimentación
(
C. Baier, M. Pérez, J. Espinoza, and J. Rodríguez “Analysis of a Multi-Cell Topology implemented with Single-Phase Non-Regenerative Cells Under an Unbalanced AC Mains,” in Conf. Rec. IECON’05, Raleigh, NC, USA, Nov. 6 – 10, 2005, [3].
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Fig. 2.1 Topología de potencia de un convertidor multi-celda.
(a) convertidor, (b) celda.
Este trabajo ilustra cómo la simulación permite obtener resultados que experimentalmente resultarían costosos y de alto riesgo para las personas. Es más, producir desbalances en la red de alimentación no es algo trivial de lograr en un laboratorio. En este trabajo se muestra cómo la simulación permite obtener resultados satisfactorios. El trabajo también incluye resultados experimentales preliminares de una estructura en particular que permiten corroborar la teoría, Fig. 3.1. Sin embargo, las características ideales de la fuente de alimentación dejan todavía aspectos no cubiertos por el trabajo.
2.3. Discusión
Esta parte es fundamental en la revisión bibliográfica por cuanto establece las bases para justificar el trabajo que se desarrollará posteriormente. Aquí se debe resumir en un párrafo o dos el estado del arte de su tema destacando aspectos tales como las ventajas y desventajas de cómo se aborda hasta ahora. Esto debe hacerse en forma responsable, con un lenguaje exclusivamente técnico, evitando excesos en sus apreciaciones y en ningún caso comentar aspectos que no son evidentes de las citas bibliográficas, pues tenga en mente que a quienes cita en su trabajo podrían leer su informe. Finalmente, recuerde que las desventajas tales como ineficiencias, imprecisiones, simplificaciones, limitaciones, escalamiento, costo, obsolescencia, etc. de los trabajos pasados son la justificación para su trabajo.

Por ejemplo, frases típicas a encontrar en esta parte del documento son: “La revisión realizada muestra que la inyección de secuencia cero y la utilización de modelos más realistas de la red de alimentación no están abordados. En este trabajo se considera la secuencia cero y se utilizan modelos exactos basados en las librerías Spice”… otra frase típica podría ser: “La literatura muestra que las estrategias de control han sido implementadas en forma análoga; no obstante, los hardware actuales como FPGAs y su bajo costo permiten la implementación de estrategias más elaboradas. En este trabajo se proponen estrategias de control no-lineales que requieren procesamiento matemático avanzado que es posible de implementar en las actuales FPGAs ”.
3. Definición del Problema
3.1. Introducción
Se debe plantear mediante las hipótesis y los objetivos del trabajo. Es importante ser realista con la propuesta por cuanto será chequeada con lo logrado al final de la Memoria de Título. La definición del tema es considerada clave también en el desarrollo del Proyecto de Habilitación Profesional, por lo que se será observada detalladamente por la comisión asignada a su trabajo.
3.2. Hipótesis de Trabajo

Aquí se indica la “apuesta” – si hubiere – que se realiza en el desarrollo del trabajo. Por ejemplo, si el trabajo trata de la fabricación de mesas de espuma. Podría ser hipótesis general de este trabajo “las mesas de espuma reemplazan total y funcionalmente a las mesas de madera”. Hipótesis puntuales podrían ser:

· Las mesas de espuma son igual de funcionales que las mesas de madera utilizadas en los escritorios.

· Las mesas de espuma son más baratas y duraderas que las mesas de madera, mientras que soportan igual peso para iguales dimensiones.

3.3. Objetivos

3.3.1 Objetivo General
Desarrollar, diseñar y fabricar mesas de espumas para escritorios.
3.3.2 Objetivos Específicos
· Lograr mesas de espuma que resistan igual peso que una de madera para iguales dimensiones.
· Reducir costos de manera de lograr igual o menor precio de las mesas de espuma que las mesas existentes en el mercado.

· Permitir que su ensamblado sea fácil de manera que los consumidores puedan armarla sin herramientas especiales y en un mínimo de tiempo.
3.4. Alcances y Limitaciones
Aquí se indican los aportes específicos realizados por este trabajo y se indican claramente las limitaciones asumidas. Por ejemplo, las mesas de espuma serán de cuatro patas y de dimensiones de 120x60x70 cm y la cubierta será plana.
3.5. Metodología

El desarrollo se hará mediante un software tipo CAD. También se planifica construir prototipos a escala real de manera de ensayarlos en laboratorio en condiciones realistas.
4. Avances en el Tema
4.1. Introducción
Aquí se muestra el avance logrado a la fecha en el tópico a desarrollar. La clasificación se prefiere por ítem. Por ejemplo, si se trata de un algoritmo para ser utilizado en la modulación de una topología, se puede clasificar en aspectos teóricos, de simulación y de experimentación. El avance le permitirá potenciar su calificación. En efecto, una buena revisión bibliográfica y definición del tema le asegurarán una nota de aprobación de su Proyecto de Habilitación Profesional y un buen avance en el tema puede garantizarle nota máxima.
4.2. Teoría
Aquí se muestran aspectos del modelo y simplificaciones de éste. Si hay transformaciones, éste es el lugar para explicarlas.
4.2.1 De los Modelos
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Fig. 4.2 Modelo del algoritmo del PLL.
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Fig. 4.3 Modelo linealizado del algoritmo del PLL.


El modelo se ilustra en la Fig. 4.2. Este está en el plano del tiempo y muestra claramente cómo el tiempo de muestreo cambia en cada instante de muestreo.
4.2.2 De las simplificaciones
El modelo simplificado se ilustra en la Fig. 4.3. Este está en el plano Z, por cuanto el diseño se simplifica. La F. de T. en este caso resulta ser,
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donde T es el tiempo de muestreo y el controlador ha sido asumido como,
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donde kp y (c son escogidos utilizando por ejemplo el método del L.G.R. Nótese que en (4.2) se evidencia un controlador tipo PI por la presencia de un integrador puro (polo en z = 1) y un cero definido por (c.

En otros casos es conveniente indicar, por ejemplo, que los elementos R, L y C, switches y fuente de alimentación son ideales y que la red y/o carga trifásica son balanceadas; etc. 
4.3. Simulación
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Fig. 4.4 Formas de ondas simuladas en el muestreo variable.
	(a) 
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	Fig. 4.5 Formas de ondas experimentales del PLL operando a 50 Hz.
(a) 10 muestras por periodo, (b) 40 muestras por periodo .


A continuación se presenta la simulación lograda hasta ahora. Esta constituye la operación en lazo abierto. Los resultados están en la Fig. 4.4.
4.4. Experimentación

En la Fig. 4.5 se muestran resultados experimentales preliminares. Sin embargo, se cuenta con los prototipos desarrollados en el Laboratorio de Control Digital Aplicado. Éstos están basados en estructuras PEBB lo que los hace fácilmente escalables y transferibles. En consecuencia, se espera tener resultados experimentales definitivos durante la Memoria de Título.
5. Conclusiones
5.1. Sumario
En el sumario se indica todo lo realizado sin incluir resultados. Se detalla también los métodos utilizados y lo cubierto por el trabajo. Es de especial importancia indicar los alcances y limitaciones de lo realizado.
5.2. Conclusiones
Aquí se enumeran las conclusiones más importantes de lo realizado. Recuerde que pronto será ingeniero y su lenguaje natural son los números. Por ejemplo, indicar que se aumentó la eficiencia en un 2%, es una conclusión. Nunca concluir algo que no sea resultado o producto del trabajo realizado. Tenga cuidado con las palabras “óptimo”, “imposible”, “obvio”, etc. Si utiliza el término “óptimo” es porque se optimizó algo y por tanto en el documento debiera existir un funcional que se maximizó o minimizó; la palabra “imposible” depende del momento histórico en que está la tecnología y el término “obvio” puede ofender a alguien, en particular a quienes no les resulte obvio.
5.3. Trabajo Futuro
La idea es describir brevemente lo que se realizará en la Memoria de Título. Mientras más detallado sea lo expuesto, implica un trabajo más comprometido e interiorizado en el tema. Tenga cuidado con esto en términos de tiempo y costos que esto pueda involucrar. Esto por cuanto tiene un semestre para realizar la Memoria de título, y la Universidad no compromete fondos para su materialización. Es distinto si su trabajo se está realizando bajo un proyecto de investigación.
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Anexo A. Uso de Nomenclatura y Abreviaciones

A.1. Nomenclatura

A.1.1 Matrices

Por ejemplo, A es la matriz de coeficientes de la representación en variables de estado de un sistema lineal. Nótese que se utiliza una fuente negrita y siempre mayúscula y que si la matriz está compuesta por números complejos, entonces se indica como 
[image: image43.wmf]A

r

.
A.1.2 Vectores

Por ejemplo, x es el vector de estados de la representación en variables de estado de un sistema lineal. Nótese que son siempre vectores columnas y se utiliza una fuente negrita y siempre minúscula y que si el vector está compuesto por números complejos, entonces se indica como 
[image: image44.wmf]x

r

.

A.1.3 Escalares

Escalares por Definición

Por ejemplo, x1 es la primera variable de estados del vector de estados x. Nótese que se utiliza una fuente itálica y siempre minúscula y que si el escalar es un número complejo, entonces se indica como 
[image: image45.wmf]i
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r

.
Escalares como resultado

También será escalar por ejemplo d = det{A}.
A.2. Abreviaciones

Las abreviaciones pueden ser mayúsculas o minúsculas. Si bien no hay un estándar, muchas de ellas se pueden derivar de la notación utilizada históricamente en Ingeniería Eléctrica. Un listado se encuentra al principio de este documento.

Anexo B. Formatos Específicos
B.1. Márgenes, Espaciamiento, Fuente y Numeración

Los márgenes están definidos por el Reglamento de Memoria de Título [4] y son: 2,5 cm arriba e izquierdo, y 2 cm abajo y derecho. El número de página va en la parte superior derecha. Nótese que se utiliza romano para la numeración de hojas hasta justo antes del Capítulo 1. El espaciamiento en el desarrollo del documento es 1,5 líneas, fuente Times New Roman y tamaño 12. 
B.2. Títulos y Sub-títulos

Los títulos son como los utilizados en este documento. El que define el capítulo es de fuente negrita, Arial y tamaño 18. El siguiente como el 4.1 es en negrita, Times New Roman y tamaño 16. El siguiente como 4.4.1 es negrita, Times New Roman y tamaño 14, él último a utilizar como A en el 2.2.3 es negrita, itálico, Times New Roman y 12. Nótese que todos están indentados a 1,25 cm. Un resumen se muestra en la Tabla B.1.
B.3. Tablas, Figuras y Ecuaciones

B.3.1 Tablas

Las tablas tienen numeración propia y leyenda en la parte superior. Nótese que la leyenda tiene una fuente Times New Roman, tamaño 10 en negrita y la numeración conserva el número de capítulo. A continuación se muestran dos ejemplos. En particular, la Tabla B.1 muestra una tabla general.

Tabla B.1 Tipos de Formatos de Títulos.

	Tipo
	Formato

	Título de capítulo (Capítulo 1)
	Negrita, Arial y tamaño 18

	Título siguiente (4.1 Introdu…)
	negrita, Times New Roman y tamaño 16

	Título siguiente (4.4.1 Tablas)
	negrita, Times New Roman y tamaño 14

	Último título (A. Defi…)
	negrita, itálico, Times New Roman y 12


La Tabla B.2 es una lista de valores numéricos de un set-up utilizado en un experimento en laboratorio. Nótese el alineamiento de los valores y unidades de medida.
Tabla B.2 Tabla con Valores Numéricos.

	Parameter
	Value

	rL (line resistance)
	0.5
	(

	LL (line inductance)
	0.5
	mH

	vsa (supply phase voltage RMS)
	220
	V

	fs (supply frequency)
	50
	Hz

	fsw (switching frecuency)
	1050
	Hz

	Cdc (dc filter)
	1000
	(F

	Rdc (load)
	49
	(

	Vdc (nominal dc link voltage)
	700
	V

	Lra (nominal inductor ac filter)
	5
	mH

	Lrb (nominal inductor ac filter)
	5
	mH

	Lrc (nominal inductor ac filter)
	5
	mH


B.3.2 Figuras

Las figuras tienen numeración propia - que conserva el número de capítulo - y leyenda por debajo. Nótese que la leyenda tiene dos partes, el nombre que está en fuente Times New Roman, tamaño 10 en negrita y la descripción de cada sub-figura de la figura que está en fuente Times New Roman y tamaño 10. A continuación se muestran dos ejemplos. La Fig. B.1 muestra una figura con leyenda simple.
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Fig. B.1 Rectificador Fuente de Voltaje.
La Fig. B.2 es una figura compuesta de partes (a) y (b). Nótese que la descripción de las partes (a) y (b) es de tamaño 10 y sin negrita y se ubica en la línea siguiente. La descripción incluye la nomenclatura utilizada de acuerdo a la figura en donde se muestra el circuito correspondiente, la Fig. B.1 en este caso.
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(b)

Fig. B.2 Formas de Onda del Rectificador Fuente de Voltaje.
(a) voltaje de fase, vsa, y corriente de línea, isa; (b) voltaje de línea de entrada, vab.

B.3.3 Ecuaciones

Las ecuaciones tienen numeración propia y conservan el número de capítulo. El número se encuentra a la derecha y la ecuación a la izquierda; también se utiliza la ecuación centrada.
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Nótese que as ecuaciones son parte del texto y por lo tanto se terminan con una coma. Si la ecuación es el último elemento de un párrafo, entonces se termina con un punto. Es importante recordar que la nomenclatura utilizada en las ecuaciones sea consecuente con la utilizada en las tablas, figuras y notación restante. Al definir cantidades después de una ecuación se recomienda el siguiente formato,
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donde,


k
:
ganancia aparente,


Gac
:
ganancia dc del convertidor, y


(
:
factor de olvido.

También se acepta que al definir una ecuación se utilice,
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donde, k: ganancia aparente, Gac: ganancia dc del convertidor, y (: factor de olvido.

B.4. Bibliografía

La bibliografía es un capítulo pero no tiene número. Ver la bibliografía de este artículo para familiarizarse con el formato. Los tipos distintos de bibliografía son: papers, libros, memorias y/o tesis y sitios web.
B.5. Anexos

Los anexos son capítulos que se numeran con letras A, B, … Ver los anexos de este artículo para familiarizarse con el formato. 






PAGE  

_1044621712.unknown

_1186001303.unknown

_1186001421.unknown

_1207765733.doc


-







c







(







k







)







LPF







u







e







(







t







)







u







i







(







k







)







u







(







k







)







y







(







k







)







T







(







k







)







e







(







k







)







0







S/H







u







e







(







k







)







×







+







T







(







k-







1







)







clk







z







-1































































k







i







o







T







f















2







sin












_1209574588.unknown

_1209575204.doc


+







u(z)







c







(







z







)







+







e







(







z







)







0







y







(







z







)















e







(







z







)















i







(







z







)







T







(







z







)







2







e







i







U







U







z-1







2















1







f







o















-







-







z







-1












_1209574742.unknown

_1209407445.unknown

_1209407482.unknown

_1209407530.unknown

_1207765954.doc






t























































































































































































k







20







19







18







17







16







15







14







13







12







11







10







9







8







7







6







5







4







3







2







1







0























ui(k)



























1







0







-1







0.04







0.035







0.03







0.025







0.02







0.015







0.01







0.005







0
















_1186244202.doc


multi-cell



arrangment







C1w







vsa







C3u







transformer







C1v







va(10)







C2u







C3v







n







iow







nb(10)







isa







mains







ac







C1u







vo1w







IM







C2w







C2v







C3w







-







+







vo2w







-







+







vo3w







-







+







multi-pulse







vc(30)







vb(10)







vc(10)







vb(30)







va(30)







vc(50)







vb(50)







va(50)







va(10)







vb(10)







nc(10)







vc(10)







na(10)







a)







na(30)











nb(10)







nc(10)







na(10)







nb(30)











nc(30)











na(50)







nb(50)







nc(50)












_1207751254.doc
[image: image1.emf]

IR signal ui(t)







ER signal ue(t)












_1207751273.doc
[image: image1.emf]

IR signal ui(t)







ER signal ue(t)












_1207728072.doc






t























































































































































































k







20







19







18







17







16







15







14







13







12







11







10







9







8







7







6







5







4







3







2







1







0























ue(k)























ue(t)







1







0







-1







0.04







0.035







0.03







0.025







0.02







0.015







0.01







0.005







0
















_1186001515.unknown

_1186001367.unknown

_1186001412.unknown

_1186001340.unknown

_1044621763.unknown

_1186001128.unknown

_1186001248.unknown

_1044621864.unknown

_1047198317.unknown

_1116444079.doc


600







400



















200



















0







-200











-400







-600







-800







0.1











































0.095































t







800







0.09







0.085







0.08












_1176899229.doc










b)







C



















D3







if











vf























-







vc











-







+







ii































D1











Single-Phase Diode Rectifier



















+



























D2-







D2+







S2-







b







S2+







vo







-







+























io







D1-







D1+



















L







Single-phase VSI







D4







S1-







a







S1+











D2
























_1116444168.unknown

_1116443890.unknown

_1116443908.unknown

_1113042273.doc


t























































isa







vsa







0.1











































0.095











300







200







100







0







-100







-200







-300







0.09







0.085







0.08












_1047198309.unknown

_1044621838.unknown

_1044621858.unknown

_1044621811.unknown

_1044621827.unknown

_1044621742.unknown

_1044621756.unknown

_1044621733.unknown

_1044621601.unknown

_1044621639.unknown

_1044621698.unknown

_1044621374.unknown

_1044621512.unknown

_1044621534.unknown

_1044621266.unknown

_1044621296.unknown

_1036009505.unknown

