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1 PUBLICACIÓN 
Gracias a los datos experimentales obtenidos en el presente proyecto se ha 

conseguido realizar una publicación científica en la prestigiosa revista: “IEEE 

TRANSACTIONS ON CONTROL SYSTEMS TECHNOLOGY”. 

  



 
 

   



 

 



 
 

   



 

   



 
 

   



 

   



 
 

   



 

   



 
 

2 MÓDULO EQEP. MEDICIÓN DE FRECUENCIA 
Para medir la frecuencia se ha utilizado el módulo eQEP de la BeagleBone Black. 

Este módulo es usado típicamente para medir la posición de encoders, llegando a medir 

frecuencias de 4MHz. 

El módulo eQEP se carga con los siguientes comandos en la BeagleBone Black: 

export SLOTS=/sys/devices/platform/bone_capemgr/slots 
echo bone_eqep0 > $SLOTS 

De esta forma se carga el eqep0. Los pines son asociados al eqep0 son los 

siguientes: 

eQEPO  Pins 

eQEP0A_in P9_42B 

eQEP0B_in P9_27 

eQEP0_index P9_41B 

eQEP0_strobe P9_25 

 
El único que se utilizará es el eQEP0A_in (P9_42), es al que se conectará la señal de 

frecuencia del sensor. 
 
Es modulo está configurado para encoders, por tanto es necesario cambiar el modo 

de funcionamiento del módulo eQEP para poder medir frecuencia. Se muestra su 

configuración y cómo se realizan las medidas en el siguiente código de ejemplo. 

#include "bbb-eqep.h" 
 
int main (int argc, char const *argv[]) 
{ 
 struct timeval tv1, tv2; 
 int eqep_num; 
 uint32_t eqep_pos; 
   
 eQEP eqep(0);   
 eqep.positionCounterSourceSelection(2); // Cambio a modo leer frecuencia 
  
 eqep.resetPositionCounter(); // Resetar el contador a 0 
 usleep(1000000); // Esperar 1 segundo 
 eqep_pos = eqep.getPosition()/2; // Por cada flanco se produce 1 tick. Hz 
 
 return 0; 
} 

 

  



 

3 PROTOCOLO DE COMUNICACIÓN TCP CLIENTE-SERVIDOR 
En el presente proyecto se ha implementado un protocolo de comunicación tipo 

cliente-servidor mediante TCP-IP.  

Los mensajes se encuentran delimitados por saltos de línea (‘\n’), y para indicar el 

fin de la transmisión de un fichero se utiliza el carácter ‘@’. Los mensajes pueden ser 

arbitrariamente grandes, pero se aconseja no superar los 1024 bytes por mensaje. 

Se indicará a continuación los comandos implementados, los argumentos que se 

utilizan con ellos y la respuesta que devuelven. 

- help 
Devuelve un mensaje de bienvenida. En el futuro se implementará la ayuda 

- exit 
Cierra la comunicación con el servidor. 

- getState 
Devuelve el estado de la máquina de estados del turbidostato. 

- changeState (int) newState 
Cambia el estado de la máquina de estados del turbidostato al estado 

proporcionado. Devuelve el estado final del turbidostato, para comprobar que se ha 
realizado exitosamente el cambio. 

- getDt 
Devuelve el tiempo de muestreo en minutos. 

- setDt (float) newDt 
Fija el tiempo de muestreo al nuevo valor y después devuelve el tiempo de 

muetreo actual para comprobar que se ha realizado exitosamente el cambio. 
- getAllTSid 

Devuelve el id de todas las cámaras del turbidostato. 
- getODrefTS (int) id 

Devuelve la referencia de OD de la cámara de turbidostato de ese id. 
- setODrefTS (int) id (float) newODref 

Fija la referencia de OD de la cámara de turbidostato de ese id y después devuelve 
su valor para comprobar que se ha realizado exitosamente el cambio. 

- getSimTS (int) id 
Devuelve si se encuentra en estado simulación  la cámara de turbidostato de ese id. 

- setSimTS (int) id (int) sim 
Cambia el estado simulación de  la cámara de turbidostato de ese id  y después 

devuelve el valor para comprobar que se ha realizado exitosamente el cambio. 
- getIsRunningTS (int) id 

Devuelve si se encuentra en marcha la cámara de turbidostato de ese id. 
- setIsRunningTS (int) id (int) sim 

Cambia el estado de funcionamiento de  la cámara de turbidostato de ese id  y 
después devuelve el valor para comprobar que se ha realizado exitosamente el cambio. 

- getDataTS (int) id 
Devuelve todos los datos del experimento asociado a la cámara de ese id como un 

fichero. 
- getControlNameTS (int) id 

Devuelve el nombre del controlador que se está usando en la cámara de ese id. 
- setControlNameTS (int) id (str)nameC 

Cambia el controlador que se está usando en la cámara de ese id y devuelve el 
nombre del controlador para comprobar que se ha realizado exitosamente el cambio. 

 
 



 
 

- getAllControlNameTS (int) id 
Devuelve una lista con el nombre de todos los controladores posibles para la 

cámara con ese id. 
- getAllParameterNameTS (int) id 

Devuelve una lista con el nombre de todos los parámetros modificables del 
controlador actual de ese id de cámara. 

- getAllParameterValuesTS (int) id 
Devuelve una lista con el valor de todos los parámetros modificables del 

controlador actual de ese id de cámara. 
- setAllParameterValuesT (int) id (double) value1 (double) value2 ... 

Cambia el valor de los parámetros del controlador de la cámara de ese id, y 
después devuelve una lista con todos los valores para comprobar que se ha realizado 
exitosamente el cambio. 


