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Resumen

Una simulacién mecatrénica involucra una combinacion sinérgica entre la dindmica de es-
tructuras, sistemas de control, ingenieria informatica y sistemas electronicos. En la actualidad,
la interaccion entre ellos se realiza de forma débil y en el caso de realizarse de forma fuerte,
se debe recurrir a modelos muy simplificados de la realidad, lo que restringe la validez de los
resultados.

El objetivo del presente trabajo es mostrar que es posible realizar simulaciones mecatrénicas
integradas de un problema complejo, como es el presente caso del segmento de espejo del Teles-
copio Europeo Extremadamente Grande. Para ello, se define un caso de estudio que consiste en
una perturbacién sobre la estructura, la que debe ser contrarrestada por el sistema de control
del sistema mecatrénico, de manera que el segmento recupere su posicién de referencia.

Para cumplir con el objetivo se ha construido un modelo numérico del segmento de es-
pejo, el cual debe representar fielmente los datos de referencia proporcionados por el ESO
(siglas en inglés del Observatorio Europeo Austral). Utilizando una modificacién del método
a-generalizado, el cual se ha implementado en SAMCEF Field/OOFELIE, se ha resuelto el
acoplamiento fuerte entre el sistema de control y la dindamica de la estructura del segmento,
representada por el modelo numérico de éste.

Se ha obtenido un modelo del segmento que, de acuerdo a los objetivos del trabajo, re-
presenta satisfactoriamente los datos de referencia entregados por el ESO, con errores en las
frecuencias naturales calculadas inferiores al 10 %. En cuanto a las simulaciones mecatrénicas,
éstas muestran resultados coherentes cuando el segmento es perturbado con una fuerza loca-
lizada, volviendo a la posicion de referencia por accién del lazo de control establecido. Las
capacidades multifisicas han permitido también simular actuadores piezoeléctricos simplifica-
dos, los que han sido satisfactoriamente controlados mediante un potencial eléctrico impuesto
por un lazo interno de control.

En base a los resultados obtenidos, este trabajo ha demostrado que es posible realizar una
simulaciéon mecatrénica integrada de un problema complejo, obteniendo resultados coherentes
con la realidad. Ademds de la mayor flexibilidad desde el punto de vista de la modelacién,
también se mostré una mayor eficiencia del método a-generalizado en comparacién a la solucién
entregada por MATLAB/Simulink al usar el algoritmo ODE14x, demostrando asi que es un

método apropiado para este tipo de problemas.
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