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Resumen

Seguimiento de sefiales de mecanica respiratoria a partir de la ecuacion que define la presion muscular durante la respiracion.

Dinamica Respiratoria Componentes

Ecuacion de la Presion Muscular: La siguiente ecuacion logra representar la deflexion de la curva o Piston: Elemento que permite variar la
de la presion esofagica vs tiempo. Los parametros representan presiones fisiologicos importantes presion en la camara de aire.
para la respiracion, definiendo la variacion de la presion a lo largo de un ciclo respiratorio.

e Tejido eléstico: Sistema en el que varia la

1 1 presion en funcion del piston.
Pes =a+b T—c (1 r—e )
Il +e 4 1+e 7 e Arduino: Permite llevar a cabo el control
del sistema y leer las sefiales para enviar-
ab oo las a Matlab.
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e Matlab: Interfaz de usuario que permite
cargar las sefales.

a=11.4 emH20

ofagica (cmH20)

o Circuito electronico: Puente H para
il SLIY v controlar la velocidad y direccién de
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Representacion en blogues del sistema
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PROCESO DE
CONTROL

Como podemos observar en la imagen, el sistema esta formado por 4 com-
ponentes: la computadora, el arduino, el pistoén y el tejido eldstico que
busca emular el pulmoén. La realimentacion se produce gracias al flujo de
informacion de estos dos ultimos elementos.

El piston envia informacién acerca de la posicion angular del mismo a par-
tir de un potenciéometro. Un sensor de presion permite obtener la diferencia
de presion existente entre el contenedor y la presion ambiente.

Seguimiento de la senal

Following a square signal as reference function Se ajustaron los parametros para que el piston siguiera una sefial senoidal.

4'3_ o J_L o f _ Dado que la diferencia entre cada punto de la sefial es menor, el piston
U '_h presenta un funcionamiento no deseado, debe frenar y volver a de-
splazarse. Esto se soluciona con un control proporcional en la velocidad
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{ de movimiento. La funcién seno permite aproximar el comportamiento del
= ' sistema a aquel esperado de la presién muscular.

1.5 w |l T Following a sine as reference function
4.5 T T T T T T

|I1 1 1LI ) 1
05 i — 4- Fiston N I'Iil 1 II{ III -II I"_
Feference function 3.5 [ '

Output (Volts)

- = |

20 30 40 50 60 0 a0 90 100 110 120 Jr [ \ I I'. Iu' | ]
Time (Seconds) | / | ; 1|

En la figura anterior vemos como el sistema, al encontrarse con un escalon, o

tiene un cierto tiempo de retraso hasta alcanzar el punto de referencia pero e 3 - \

es significantemente menor al tiempo de muestreo en el cual la sefial cambia ' \ / \ / \ /

P . . . - Piston
de valor. Vemos, ademads, picos que representan el momento en que el piston t
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