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1. Los motores de corriente continua son usualmente usados en tracción, por la fácil 

implementación de su control de velocidad. El modelo del motor CC se muestra en la Figura 1. 
Las ecuaciones que describen la dinámica del sistema de la Figura 1 son: 
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Figura 1: Modelo del Motor CC. 

 
La función de transferencia que relaciona el voltaje con la velocidad angular es: 
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donde: 
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1.1 Identifique la variable controlada, la variable manipulada, el sensor y el actuador. Describa 
una perturbación para este sistema.  

 
1.2 Proponga un diagrama de bloque del sistema de control, donde se considera que el sensor es 

ideal. 
 
1.3 Calcular los parámetros de un controlador proporcional derivativo (P-D) tal que el sobrenivel 

máximo sea  1%  y el tiempo máximo sea 0.4 seg. 
 
1.4 Calcular los parámetros de un controlador proporcional integral (P-I) que cumpla los mismos 

requerimientos. 
  
1.5 Calcule el error permanente del sistema frente a un escalón unitario utilizando ambos 

controladores. Comente el resultado. 
 
1.6 Discuta las ventajas y desventajas de ambos controladores. 
 
1.7 ¿Qué pasa si el sistema de control incluye un saturador?. ¿Cómo lo solucionaría?. 
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2.- En un fermentador batch de alimentación, la presión en el estanque de fermentación (y) 
puede ser controlada a través del cambio de flujo de aire de salida (u) manteniendo constante el 
flujo de aire de entrada (ver figura). 
 
 

 
 
Para el diseño de una estrategia de control digital, se considera la siguiente función de 
transferencia de la planta: 
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2.1 Explicar cada una de las componentes del sistema de control digital. 
 
2.2 Calcular la función de transferencia discreta de la planta en lazo abierto. El tiempo de 

muestreo es 0.1 seg. 
 
2.3 Establecer los polos dominantes en lazo cerrado del sistema con un controlador proporcional 

Kpd  = 100.  
 
2.4 Calcular el sobrepaso máximo para el sistema de control definido en 2.3. ¿Qué significado 

tiene este análisis?. 
 
2.5 ¿Cuál es el error permanente del sistema en lazo cerrado?. Justifique su respuesta. 
 
2.6 Diseñar un controlador PID discreto utilizando el método Z-N (curva de reacción).  
 
2.7 ¿Cuáles son las ventajas y desventajas del método de Z-N (curva de reacción) frente al 

criterio de López?. 
 
2.8 ¿Cuál es el problema de la variable manipulada frente a un escalón en la referencia en el 

controlador propuesto en 2.6?. ¿Cómo lo solucionaría?. 



Tabla Z-N (curva reacción) 
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