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Respuesta del sistema 
a controlar

Comparación de la 
respuesta deseada con 
la del sistema en bucle 
abierto

Control de

para obtener

Respuesta del 
sistema controlado



• Control del mismo proceso para obtener

• Control para ep=1%

0

1

)(

1
)(1)( ⋅=⇒=

zBG
zGzM R

No solución

)35,0(

)74,0)(9,0(1,7857

)(

99
)(99,0)(

−
−−⋅

==⇒=
z

zz

zGp
zGzM R

No causal

• Control de
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Respuesta Acción de control

Evitar cancelación con
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Respuesta Acción de control



Control de

con (Tiempo finito)
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Respuesta Acción de control
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Control de con (Tiempo finito)

Aunque la salida parece alcanzar el 
régimen permanente, la acción de control 
está oscilando alrededor de su valor de 
r.p.

La salida continua del sistema controlado, 
marcando las muestras, permite ver el 
efecto.

Causa: cancelación del cero

Si se cancelan ceros y polos

Respuesta Acción de control

Oscilaciones ocultas: Respuesta continua
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Solución: Forzar que la acción de control sea de tiempo finito

para evitar polos no en el origen:

Respuesta Acción de control de tiempo finito
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Desventajas de la aplicación

Acción de control inicial elevada ⇒
Sobreoscilaciones grandes

Oscilaciones de la respuesta

Salida con 
hipótesis iniciales

Salida con acción 
de control en 
tiempo finito

Comparación de 
las acciones de 
control en los 
dos casos




