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ANEXOS 

A. GLOSARIO EXTENDIDO DE TÉRMINOS EN SYSML/UML 

El siguiente glosario ha sido extraído de [22]. 
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ANEXOS 

 
B. PROGRAMA EN MATLAB 

El programa en Matlab lee las entradas correspondientes a los valores mencionados en 

la Tabla 4-1 que refieren al diagrama paramétrico de la Figura 4.23 y que están 

presentes en la Instancia del diagrama paramétrico (ver Figura B.1).  ParaMagic 

genera automáticamente un documento de texto llamado input.txt al momento de 

ejecutar la solución (ver Figura B.2 y Figura B.3). El script en Matlab se muestra en 

la Figura B.4. 

 
Figura B.1 Instancia con valores en SysML; 

Fuente propia 
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Figura B.2 Ventana de ParaMagic para resolver la instancia (contexto en Figura 4.25); 

Fuente propia 

 
Figura B.3 Documento de texto generado por ParaMagic; 

Fuente propia 

1 clear all 26 %Calcular otros valores  
2 close all 27 a partir de las entradas 
3 clc 28 wmaxrad=wmax*2*pi/60; 
4  29 Kconv1=wmaxrad/xlim; 
5 %Leer las entradas 30 M=M/32.2; 
6 inputs=load('input.txt'); 31 Pinner=N; 
7 %Cargar valores de 32 kf=xd/120; 

 las entradas 33 %Cargar modelo Simulink 

8 xd=inputs(1); 34 mdl='simulinkEMA_v2'; 
9 alfa=inputs(2); 35 open_system(mdl); 

10 m=inputs(3); 36 %Correr la simulación y  
11 kb=inputs(4); 37 visualizar los 

12 cb=inputs(5); 38 evalc('sim(mdl)'); 
13 xlim=inputs(6); 39 open_system([mdl, 
14 N=inputs(7);  '/Resultados']), 
15 wmax=inputs(8); 40 %Guardar la salida 

16 Gc=inputs(9); 41 ys=yout(95,1); 
17 G2=inputs(10); 42 %Calcular el error 

18 Gb1=inputs(11);  en estado estacionario 

19 Gbcomp=inputs(12); 43 e=(xd-ys)/xd*100; 
20 Kinner=inputs(13); 44 e=e*1000; 
21 Kv=inputs(14); 45 e=floor(e)/1000; 

22 Vsat=inputs(15); 46 %Guardar el error y cerrar 

23 M=inputs(16); 47 save('output.txt', 
24 Bl=inputs(17); 48 'e','-ASCII'); 
25 Kl=inputs(18); 49 exit 

Figura B.4 Programa en Matlab EMAscriptSimulink.m; 
Fuente Propia 
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Durante la ejecución del script este llamará a un programa en Simulink para ejecutar 

el modelo del actuador electro-mecánico. Los valores después de la ejecución teniendo 

como posición deseada 0.5 pulgadas se muestran en la Figura B.5. El modelo del EMA 

en Simulink se muestra en la Figura B.6. Los resultados de la posición final se muestran 

en la Figura B.7 en dónde el actuador llega a una posición de 0.48 pulgadas 

aproximadamente y el error en estado estacionario es de 4.88%. Se muestra el 

documento ‘output.txt’ generado por Matlab en la Figura B.8. 

 

 
Figura B.5 Workspace después de la ejecución 

del Script en Matlab; Fuente Propia 
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Figura B.7 Scope 'Resultados'; Fuente propia 

Figura B.8 Documento de texto ‘output.txt’ generado por 
Matlab; Fuente propia 


